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A. [bookmark: _Toc20300290][bookmark: _Toc20300417]Latar Belakang
	Kemajuan teknologi di bidang elektronika dewasa ini berkembang sangat pesat dan berpengaruh dalam pembuatan alat-alat yang canggih, yaitu alat yang dapat bekerja secara otomatis dan memiliki ketelitian tinggi sehingga dapat mempermudah pekerjaan yang dilakukan oleh manusia menjadi lebih praktis, ekonomis dan efisien. Perkembangan teknologi tersebut telah mendorong kehidupan manusia untuk hal-hal yang otomatis.
Otomatisasi dalam semua sektor yang tidak dapat dihindari, sehingga penggunaan yang awalnya manual bergeser ke otomatisasi. Tidak terkecuali dengan hobi seperti memelihara ikan dalam akuarium yang dapat menggunakan alat sebagai pembantu untuk kemudahan dalam penggunaannya. Dalam kehidupan sehari-hari baik itu di kota ataupun di pedesaan, terdapat banyak pemelihara ikan dalam akuarium baik yang berukuran besar, sedang maupun yang berukuran kecil. Memelihara ikan adalah suatu hobi masyarakat yang sangat digemari dari dulu hingga sekarang, karena kemudahannya dalam pemeliharaan dan perawatannya yang membuat kebanyakan orang ingin memelihara ikan. 
Ikan yang dipelihara dalam akuarium harus diperhatikan waktu pemberian pakannya sehingga ikan tersebut membutuhkan jadwal pemberian pakan yang teratur dan terus menerus. Namun karena kesibukan atau kegiatan lain dan di luar dugaan,seringkali menjadi kendala pada saat pemberian makan pada ikan di akuarium tersebut. Kendala ketika seseorang harus berpergian jauh hingga memakan waktu yang lama sampai berhari-hari, pasti akan berpikir bagaimana dengan keadaan ikan-ikan yang dipelihara dan bagaimana cara agar bisa memberi pakan ikan-ikan tersebut dengan terus menerus atau terjadwal tanpa harus mengganggu aktivitas sehari-hari.
 Dari permasalahan tersebut maka dibutuhkan suatu alat yang dapat memberi makan ikan secara otomatis, yang mampu melakukan pemberian pakan ikan secara otomatis pada waktu-waktu yang telah ditentukan yaitu dengan mengatur waktu pemberian pakan sesuai dengan jadwal yang diinginkan pengguna.

[bookmark: _Hlk535659312] Dengan pemberian pakan yang sudah dirancang secara otomatis pengguna tersebut tidak perlu khawatir ataupun  lupa harus ada pada saat memberi makan ikan peliharaannya. Berdasarkan dari uraian diatas, maka penulis memberikan solusi dengan merancang alat untuk tugas akhir dengan judul “Robot Pemberi Pakan Ikan Otomatis Di Akuarium Menggunakan Arduino  ” .
Sistem yang di rakit terdiri atas satu buah motor servo penggerak, dan sistem kendali. Sistem pakan otomatis ini menggunakan motor sebagai penggerak utama pakan, sehingga pakan dapat dikeluarkan dengan kipas yang didesain sesuai alur keluar pakan secara otomatis. Motor ini akan dihubungkan pada driver yang dapat di kendalikan oleh mikrokontroler.
Mikrokontroler sebagai otak/pengendali utama yang di padukan dengan RTC diprogram sesuai untuk mengendalikan penggerak motor output pakan dan motor penggetar.Sistem kendali ini menggunakan mikrokontroller ATMEGA 326P yang masih merupakan keluarga mikrokontroller AVR. 

B. [bookmark: _Toc20300291][bookmark: _Toc20300418]Rumusan Masalah
Dari uraian di atas, maka dapat ditarik rumusan masalah yaitu Bagaimana merancang dan membangun alat pemberi makan pada ikan di akuarium otomatis menggunakan arduino .
C. [bookmark: _Toc20300292][bookmark: _Toc20300419]Batasan Masalah
Dalam perancangan robot ini penulis memberikan batasan-batasan masalah sebegai berikut :
1. Alat ini dipasangkan pada akuarium dengan ukuran standar yaitu berbentuk balok persegi panjang dengan ukuran 50x30x30 cm.
2. Pemberian pakan ikan menggunakan RTC (Real Time Clock) pada arduino  sebagai sistem pemberi waktu otomatis.
D. [bookmark: _Toc20300293][bookmark: _Toc20300420]Tujuan Dan Manfaat
1. Tujuan dari penelitian ini adalah untuk merancang dan membangun alat pemberi makan pada ikan di akuarium otomatism menggunakan arduino .
2. 	Manfaat yang dapat diambil dari pembuatan proyek akhir ini antara lain :
a) Bagi Pengguna
1.	Memberikan kemudahan pada setiap orang untuk memberikan pakan ikan di akuarium secara otomatis, sehingga orang yang memelihara ikan tersebut walaupun sedang banyak aktivitas, tidak perlu khawatir akan pemberian pakannya.
2.	Dapat memberikan manfaat bagi pemelihara atau para penjual ikan ketika harus berpergian jauh yang memakan memakan waktu yang cukup lama.
b) Bagi Penulis
a. 	Mahasiswa dapat mengasah kemampuan dalam menciptakan inovasi
b. 	Mahasiswa dapat mengaplikasikan ilmu yang telah diperoleh dalam perkuliahan.
c.	 Mahasiswa dapat membantu menyelesaikan permasalahan di masyarakat
c) Bagi STMIK Palangkaraya
a. Sebagai perwujudan dari tridharma perguruan tinggi yaitu pendidikan, penelitian dan pengabdian masyarakat.
b. Untuk menguji mahasiswa dalam menerapkan teori yang telah diperoleh di bangku kuliah ke dalam praktik yang sesungghnya di masyarakat.




E. [bookmark: _Toc20300294][bookmark: _Toc20300421]Metode Penelitian
Dalam melakukan penelitian  ini penulis menggunakan beberapa tahapan dan metode penelitian berupa :
1. [bookmark: _Toc20300295][bookmark: _Toc20300422]Pengumpulan data
a. Observasi
Observasi merupakan salah satu teknik pengumpulan data
yang tidak hanya mengukur sikap dari responden namun juga dapat digunakan untuk merekam berbagai fenomena yang terjadi (situasi,kondisi).Dalam metode ini penulis mengobservasi kegiatan yang dilakukan pengguna saat mengunakan cara manual dalam memberi pakan ikan hias.
b. Metode Kepustakaan 
Dalam proses ini dilakukan pengumpulan data-data yang berhubungan dengan tahapan-tahapan, metode, rancangan dan sebagainya yang di perlukan dalam membangun Robot Pemberi Pakan Ikan Otomatis Di Akuarium Menggunakan Arduino  Uno Atmega328P.
2. [bookmark: _Toc20300296][bookmark: _Toc20300423]Tahapan Pengembangan Perangkat Lunak
Dalam penyusunan proposal ini penulis menggunakan metode prototype untuk model pengembangan perangkat lunaknya. Dibawah ini merupakan tahapan-tahapan yang ada di dalam metode prototype :





a. Communication (Komunikasi)
Komunikasi dalam hal ini adalah bertemu dengan pelanggan untuk membicarakan kebutuhan dan fitur-fitur apa saja yang ingin dimasukkan dalam software yang akan dibuat.
b. Quick Plan (Perencanaan)
Planning disini menjelaskan tentang hasil diskusi dengan pelanggan kepada semua anggota tim pengembang. Sehingga semua anggota tim memiliki gambaran yang sama mengenai software yang akan dibuat.
c. Modelling Quick Design (Desain Pemodelan)
Tahapan ini dilakukan untuk membuat interface software tersebut. Interface yang akan dibuat tentunya memprioritaskan pada kemudahan dan kenyamanan pelanggan.
d. Construction of Prototype (Implementasi dalam bentuk prototipe)
Implementasi merupakan tahapan untuk membuat software itu sendiri. Jadi programmer akan membuat software tersebut dengan kode-kode yang dibutuhkan untuk membentuk sebuah fitur baru dalam software tersebut.
e. Deployment Delivery & Feedback (Testing, Penyerahan Kepada Pelanggan & Umpan Balik)

Tahapan ini di katakan final dalam pembuatan sebuah software atau sistem. Setelah melakukan analisis, desain dan pengkodean maka sistem yang sudah jadi akan di gunakan oleh pengguna. Pengguna akan memberikan umpan balik atau feedback kepada pengembang  terhadap sistem yang telah di buat. Kemudian sistem yang telah di buat harus di lakukan pemeliharaan secara berkala.
F. [bookmark: _Toc20300297][bookmark: _Toc20300424]Sistematika Penulisan
Dalam penyusunan proposal ini akan di uraikan sistematika  penulisan  yang memuat urian secara garis besar untuk setiap bab, berikut adalah uraiannya:
BAB I PENDAHULUAN
Berisikan tentang latar belakang, rumusan masalah, batasan masalah, tujuan dan manfaat, metode penelitian, dan sistematika penulisan.
BAB II LANDASAN TEORI
Pada bab ini berisi tentang kajian teori yang relevan, kajian teori, dan perangkat lunak yang digunakan.



BAB III ANALISIS  DAN PERANCANGAN SISTEM
Pada bab ini berisi tentang tinjauan umum objek penelitian, analisis kelamahan sistem, analisis kebutuhan, analisis kelayakan sistem, dan desain sistem.
BAB IV IMPLEMENTASI DAN PEMBAHASAN
Pada bab ini berisi tentang implementasi alat, uji sistem, manual program, manual instalasi, pemeliharaan sistem, pembahasan listing program, pembahasan interface, pembahasan hasil response pengguna.
BAB V PENUTUP
	Pada bab ini membahas tentang kesimpulan yang didapat dari pembahasan pada bab-bab sebelumnya dan saran-saran yang dianggap perlu diperhatikan sehubungan dengan implementasi alat dan pengembangan untuk kedepannya.
G. [bookmark: _Toc20300298][bookmark: _Toc20300425]Definisi Istilah
Dalam penulisan proposal tugas akhir ini, terdapat beberapa istilah yang perlu diperjelaskan pada sub bab sebagai salah satu  syarat aturan penulis antara lain sebagai berikut:
1. Robot adalah sebuah manipulator yang dapat di program ulang untuk memindahkan tool, material, atau peralatan tertentu dengan berbagai program pergerakan untuk berbagai tugas dan juga mengendalikan serta mensinkronkan peralatan dengan pekerjaannya, oleh Robot Institute of America, (Gonzalez, 1987).
2. Pakan Ikan adalah makanan/asupan  yang diberikan kepada hewan ternak.
3. Arduino  adalah pengendali mikro single-board yang bersifat sumber terbuka, diturunkan dari Wiring platform, dirancang untuk memudahkan penggunaan elektronik dalam berbagai bidang. Perangkat kerasnya memiliki prosesor Atmel AVR dan softwarenya memiliki bahasa pemrograman sendiri.

H. [bookmark: _Toc20300299][bookmark: _Toc20300426]Landasan  Teori
1. [bookmark: _Toc20300300][bookmark: _Toc20300427]Penelitian Yang Relevan
Berikut adalah perbandingan kajian penelitian yang relevan yang di gunakan kemudian dengan melakukan perbandingan dari hasil penelitian yang sudah ada seperti pada tabel  1.

[bookmark: _Toc20300013]Tabel 1. Penelitian Yang Relavan
	No
	Penulis/Tahun
	Judul Penelitian
	Metode Penelitian
	Masalah
	Hasil

	1
	2
	3
	4
	5
	6

	1
	Rini Nuraini       /2018
	Desain robot pemberi pakan ayam ternak otomatis
Berbasis mikrokontroler atmega16 menggunakan Simulator 
	Metodologi pada penelitian ini, terdiri dari
tahapan mendesain diagram blok, perencanaan,

	bagaimana
perancangan dari desain skema serta mensimulasikan Robot PPTAO tersebut dengan menggunakan simulasi 
	Simulai robot pemberi pakan ayam ternak otomatis
Berbasis mikrokontroler atmega16 menggunakan Simulator software proteus 8

	1
	2
	3
	4
	5
	6

	
	
	software proteus 8
	pembuatan, dan uji coba
	Software Proteus 8
	

	2
	Ardiwijoyo /2018
	Rancang bangun alat pemberi pakan ikan dengan sistem
Automatisasi berbasis Arduino  Uno r3 dengan sistem kendali sms
	Research and Development
(R&D)
	1. bagai mana Mengetahui unjuk kerja dari alat
pemberi pakan ikan otomatis yang dapat diterapkan pada kolam ikan.
2. bagai mana cara Untuk Mengimplementasikan rancang
bangun pemberi pakan ikan secara
otomatis untuk budidaya ikan.
	1. Perancangan alat pemberi pakan ikan
Otomatis melalui beberapa
mekanisme diantaranya pembuatan
rangka, pemasangan komponen
bahan serta pembuatan sistem
mikrokontroler yang meliputi
pembuatan jalur rangkaian,
pemasangan komponen dan
.

	
	
	
	
	
	pengimputan bahasa program pada
sistem mikrokontroler.
2. Pemberian pakan ikan berbasis
mikrokontroler dapat bekerja secara
ergonomis sesuai dengan yang
direncanakan


[bookmark: _GoBack]


	1
	2
	3
	4
	5
	6

	3
	Agus Waluyo  /2018
	pemberi pakan ikan otomatis 
menggunakan esp8266 berbasis internet 
of things (IOT)
	Studi Literatur, Observasi, Bimbingan, 
Perancangan 

	bagaimana cara agar biasa memberi makan ikan-ikan tersebut dengan terus menerus atau terjadwal tanpa harus mengganggu aktivitas sehari-hari.
	ikan otomatis berbasis IoT, bahwa petani ikan tidak perlu bolak-balik ke kolam untuk memberi pakan ikan saat itu. Dengan adanya sistem alat ini petani dapat memantau ketersediaan pakan melalui halaman web. 

	4
	Kholidin, Trisanto, Nasrullah, /2015
	rancang bangun alat pemberi pakan dan pengatur suhu otomatis
untuk ayam pedaging berbasis programmable logic controller
pada kandang tertutup
	-
	Bagaimana cara merancang bangun alat pemberi pakan dan pengatur suhu otomatis
untuk ayam pedaging
	Alat ini terdiri dari dua fungsi kerja, yaitu
pemberi pakan otomatis berupa konveyor dan
pengatur suhu otomatis berupa blower
pendingin serta pemanas. Pemberian pakan
otomatis berlangsung sebanyak tiga periode
setiap harinya, yaitu pagi dimulai pukul 07.00
wib, siang dimulai pukul 12.00 wib, dan
malam dimulai pukul 20.00 wib. Pengatur

	1
	2
	3
	4
	5
	6

	
	
	
	
	
	Suhu menggunakan dua aktuator, blower
pendingin hidup pada pukul 12.00 wib sampai
dengan 15.00 wib, sedangkan pemanas hidup
pada pukul 20.00 wib sampai dengan 06.00
wib. Pada penelitian kali ini alat dirancang
untuk memenuhi kebutuhan 50 ekor ayam
pedaging.

	5
	Firdaus Kridalukmana Widianto (2016)
	Pembuatan Alat Pemberi Pakan Ikan Dan Pengontrol Ph Otomatis
	waterfal
	Bagaimana cara agar Alat  ini  juga  dapat  memberikan 
pakan  ikan  secara  periodik  dari  senggang  waktu  yang  sudah 
ditetapkan  sehingga    dapat  memudahkan    pemilik  ikan  untuk 
merawat ikan.

	1.Sistem dapat 
mendeteksi tingkat keasaman pada air dan menampilkan nilai data sensor pada LCD.
2.Sensor PH   dapat   mengukur   tingkat   keasaman
secara   akurat   dengan   perbandingan   pengukuran
secara manual.



	1
	2
	3
	4
	5
	6

	
	
	
	
	
	3.Pengguna  dapat  mengubah  masukan  waktu  untuk
pakan ikan dan batas PH.
4.Dibutuhkan    mikrokontoler    tambahan    sebagai
driver motor untuk membantu dalam kinerja motor
stepper di sistem ini.
5.Sistem  dapat  mengeluarkan  pakan  ikan  dengan  2
cara  yaitu  dengan  menggunakan  waktu  hitungan 
mundur dan pemberian pakan ikan seketika


	6
	Putra, Sularsa, Suchendra   /2018
	Implementasi pengontrol pakan ternak
Menggunakan sensor ultrasonik berbasis
Arduino  Uno
	Prototype
	1. Bagaimana cara membangun prototype untuk
mengontrol pakan ternak menggunakan sensor ping,
motor servo berbasis 

	alat ini membantu
peternak untuk membantu mengecek sisa pakan ayam
yang tersedia. Apabila pakan ayam yang tersedia
sedikit sistem ini akan 


	1
	2
	3
	4
	5
	6

	
	
	
	
	Arduino  Uno
2. Bagaimana cara kerja Pakan ayam otomatis
menggunakan sensor ping, motor servo yang berbasis Arduino  Uno
	otomatis menambahkan pakan melalui sensor Ultasonik dan Motor Servo yang dihunbungkan pada arduino .




Rini Nuraini (2018), Robot Pemberi Pakan Ayam Ternak Otomatis atau yang disingkat menjadi Robot PPATO, tujuannya untuk melakukan pekerjaan rutin memberi pakan pada ayam ternak sacara otomatis pada waktu tertentu yang terjadwal.Karakteristik Robot PPATO yaitu robot akan memberikan pakan pada ayam ternak pada waktutertentu terjadwal, dengan bantuan komponen elektronika utama, IC Timer, Driver Motor DC, Sensor Infra Red atau LDR, dan buzzer yang dipasang pada mesin robot. Cara kerja robot, dimulai ketika Power On,maka program yang sudah di atur sebelumnya akan menunggu jam pada RTC, jika sudah sesuai maka akan melihat kondisi timer apakah pada kondisi timer, jika telah sesuai dengan timer maka motor akan bekerja yang nantinya akan menggerakkan tempat penampungan makanan, untuk melakukan pengisian makanan. Bila sensor tidak terhalang danmemantulkan cahaya, maka IC Mikrokontroler akan menyalakan lampu led merah dan membunyikanbuzzer menandakan pakan ternak dalam keadaanhabis, sehingga di perlukan mengisi kembali pakan ternak kedalam tempatnya.Simulator Software Proteus 8 dapat dimanfaatkan sebelum pembuatan robot secara hardware, kebutuhan dan pengujian komponen dapat dlakukan sebelum pembuatan robot secara nyata, sehingga menjadi lebih efektif dan efisien dari segi waktu, tenaga, dan biaya. Hal ini, karena sebelum pemilihan dan pembelian komponen sudah di uji coba terlebih dahulu dengan menggunakan simulator tersebut. Kesalahan pemilihan dan pembelian komponen dapat dihindari atau teratasi sebelumnya.
Ardiwijoyo (2018), Berdasarkan dari hasil penelitianRancang Bangun Alat Pemberi Pakan Ikan dengan Sistem Automatisasi Berbasis Arduino  Uno R3 dengan Sistem Kendali SMS,p erancangan alat pemberi pakan ikan otomatis melalui beberapa mekanisme diantaranya pembuatan rangka, pemasangan komponen bahan serta pembuatan sistem mikrokontroler yang meliputi pembuatan jalur rangkaian, pemasangan komponen danpengimputan bahasa program padasistem mikrokontroler.
Agus Waluyo  (2018), Berdasarkan hasil pengujian dan penelitian proyek tugas akhir dengan judul “ Pemberi Pakan Ikan Otomatis Menggunakan ESP8266 Berbasis Internet of Things (IoT)”, bahwa sistem otomatis pada pemberi pakan ikan ini dapat bekerja sesuai dengan pilihan jadwal yang telah diatur sebelumnya, serta mampu menampilkan data ke halaman web berupa pemberitahuan ketika pakan telah diberikan dan ketika tampungan dalam keadaan kosong atau habis. Dari hasil keseluruhan pembuatan rancang bangun alat pemberi pakan ikan otomatis berbasis IoT, bahwa petani ikan tidak perlu bolak-balik ke kolam untuk memberi pakan ikan saat itu. Dengan adanya sistem alat ini petani dapat memantau ketersediaan pakan melalui halaman web.
Kholidin Trisanto Nasrullah (2015), Melakukan penelitian tentang Rancang Bangun Alat Pemberi Pakan dan Pengatur Suhu Otomatis untuk Ayam Pedaging Berbasis Programmable Logic Controller pada Kandang Tertutup dengan perangkat keras yang terdiri dari PLC, Motor DC, Konveyor dan Rale. Hasil dari penelitian ini untuk mengalirkan pakan (secara otomatis) sebanyak tiga kali dalam sehari dan mengatur suhu kendang agar ayam tidak kepanasan atau kedinginan, namun dalam penelitain ini tidak menggunakan Arduino  Uno sebagai otak dari alatnya tersebut hanya mengandalkan fungsi dari tiap alatnya saja apabila ada salah satu alat yang rusak maka alat pemberi pakan tidak akan bekerja optimal.
Firdaus Kridalukmana Widianto (2016), melakukan penelitian tentang pembuatan Alat Pemberi Pakan Ikan Dan Pengontrol PH Otomatis dengan perangkat keras yang terdiri dari Peripheral, mikrokontroler, dan driver motor stepper. Hasil penelitiannya ialah membangun sebuah alat yang bisa memberi makan dan mengontrol PH air otomatis pada aquarium dapat disimpulkan bahwa pemberian pakan ikan dan kontrol PH otomatis ini sangat efesien dalam pemberian pakan ikan tersebut dan menjaga kadar PH dalam air aquarium tersebut tetap stabil.
Putra, Sularsa, Suchendra (2018), Melakukan penelitian tentang implementasi pengontrol pakan ternak menggunakan sensor ultrasonik berbasis Arduino  Uno dengan perangkat keras yang terdiri dari Arduino  Uno, motor servo, LED, Ethernet shield, sensor IS (ultrasonic) dan Resistor. Penelitian ini bertujuan untuk mengontrol pakan ternak secara otomatis menggunakan sensor ultrasonic sebagai input untuk sistem lalu diproses oleh Arduino  Uno untuk menggerakan motor servo. Dari beberapa kajian teori yang relavan diatas diketahui bahwa perkembangan penelitian tiap tahun terdapat pada alat yang digunakan oleh para peneliti bisa kita ketahui perkembangan terjadi mulai pada tahun 2016 yang sudah memakai Arduino  Uno sebagai otak dari alat atau prototype dan juga  judul dari penelitian yang akan dibuat.
Penelitian yang diangkat oleh Penulis adalah Prototipe robot pemberi pakan ayam otomatis dengan menggunakan Arduino  Uno sebagai pusat kendali dari robot yang menggunakan timer sebagai penyetelan waktunya. Dengan perangkat keras yang terdiri dari Arduino  Uno, 4x4 matrix keypad, 16x2 LCD, Push Button, Motor servo , Resistor, Papan projek  dan RTC (real time clock) atau alat lainnya sebagai pendukung pembuatan robot ini.
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2. [bookmark: _Toc20300301][bookmark: _Toc20300428]Kajian Teori
a. Arduino  Uno
Arduino  Uno adalah papan mikrokontroler berdasarkan ATmega328. Arduino  Uno memiliki 14 digit pin input / output (dimana 6 dapt digunakan sebagai output PWM), 6 input analog, resonator keramik 16MHz, koneksi USB, jack listrik, header ICSP, dan tombol reset. Arduino  Uno berisi semua yang diperlukan untuk mendukung mikrokontroler, hanya terhubung ke komputer dengan kabel USB atau dengan adaptor AC-DC atau baterai untuk memulai. . Gambar 2. 1 Arduino  Uno Bagian-bagian dari Arduino  Uno pada Gambar 2.2 sebagai berikut : 
a) Digital I/O Arduino  Uno memiliki 14 pin yang bisa digunakan untuk input dan output (input berupa sensor-sensor, dan output seperti LED, Speaker, Servo, dan sebagainya). Pin tersebut mulai dari 0 sampai 13, tapi khusus untuk pin 3, 5, 6, 9, 10 dan 11 dapat digunakan sebagai pin analog output. Arduino  Uno dapat memprogram pin output analog dengan nilai 0-255, mewakili tegangan 0-5V. 
b) Analog Input Arduino  Uno memiliki 6 pin yang bisa digunakan untuk input sensor analog, seperti sensor benda, sensor cahaya, sensor suhu dan sebagainya. Pin tersebut mulai dari 0 sampai 5. Nilai sensor dapat dibaca oleh program dengan nilai antara 0-1023, itu mewakili tegangan 0-5V. 
c) USB Arduino  Uno adalah jenis Arduino  yang dapat diprogram menggunakan USB type A to type B. Untuk socket yang type A sambungkan ke komputer, yang type B dipasangkan ke Arduino Unonya. USB ini sudah langsung tersambung ke power, jadi tidak diperlukan baterai atau yang lain saat melakukan pemrograman. 
d) Power Arduino  Uno memiliki power 5V yang bisa digunakan untuk rangkaian, dan juga yang 3.3V, serta adanya ground. 
e) ICSP ICSP singkatan dari In-Circuit Serial Programming, fungsinya ketika ingin memprogram Arduino  langsung, tanpa menggunakan Bootloader. Tapi kebanyakan pengguna Arduino  tidak menggunakan ini, jadi tidak terlalu digunakan walaupun sudah disediakan. 
f) Kristal Chip Mikrokontroler adalah otak dari Arduino , dan kristal adalah jantungnya Arduino . Jantung Arduino  ini dapat berdetak sebanyak 16 juta kali perdetik atau bisa disebut 16MHz. Mikrokontroler melakukan sebuah operasi untuk setiap detaknya Kristal. g. Socket DC Socket DC adalah tombol khusus yang ada pada Arduino , berfungsi ketika mengulang keposisi awal program yang digunakan, Putra, Sularsa, Suchendra (2018).
[image: ]




[bookmark: _Toc11965308]Gambar 2.1 Arduino  Uno
Putra, Sularsa, Suchendra (2018)


b. Arduino  IDE
Arduino  IDE merupakan sebuah perangkat lunak yang bersifat open source. Perangkat lunak tersebut dapat dijalankan pada sistem operasi Windows, Linux dan Mac OS X. Arduino  IDE ditulis menggunakan bahasa pemrograman Java dan berdasarkan pada pemrosesan, AVR-GCC, dan perangkat open source lainnya, (Agus Waluyo,2018)
c. Motor Servo
Motor servo adalah sebuah perangkat atau aktuator putar (motor) yang dirancang dengan sistem kontrol umpan balik loop tertutup (servo), sehingga dapat diset-up atau diatur untuk menentukan dan memastikan posisi sudut dari poros output motor. motor servo merupakan perangkat yang terdiri dari motor DC, serangkaian gear, rangkaian kontrol dan potensiometer. Serangkaian gear yang melekat pada poros motor DC akan memperlambat putaran poros dan meningkatkan torsi motor servo, sedangkan potensiometer dengan perubahan resistansinya.
[bookmark: _Toc11965309][image: ]Gambar2.2Komponen Motor Servo
             (Sumber : Putra, Sularsa, Suchendra 2018)
d.Papan Projek
BreadBoard atau disebut juga dengan project board adalah dasar konstruksi sebuah sirkuit elektronik yang merupakan bagian prototipe dari suatu rangkaian elektronik yang belum disolder sehingga masih dapat dirubah skema atau pengantian komponen.Jenis-jenis breadboard ditentukan berdasarkan banyak lubang yang terdapat pada papan itu, misal breadboard 400 lubang, 170 lubang, dan lain sebagainya, Project board ini cocok digunakan untuk tahap awal develop project rangkaian elektronika. Merakit menjadi mudah karena tidak perlu melakukan penyolderan sehingga komponen komponen masih tetap bisa dipergunakan untuk project lain dikemudian hari. (Agus Faudin, 2017)

[image: C:\Users\HP\Pictures\papan project.jpg]
[bookmark: _Toc11965310]Gambar 2.3 Papan Projek
(Sumber : http://www.robotedukasi.com 2016)

Berbagai sistem elektronik dapat di modelkan dengan menggunakan breadboard, mulai dari sirkuit analog dan digital kecil sampai membuat unit pengolahan terpusat (CPU). 
a. [bookmark: _Hlk3562182]RTC (Real Time Clock)
RTC (Real TimeClock) yang berfungsi sebagai referensi waktu real bagi mikrokontroler, relay untuk input interupsi eksternal. 
[image: ]
Sumber : AGUS WALUYO, 2018
.
d. Model Prototipe
Menurut Pressman (2012:43), Prototype adalah metode siklus hidup sistem yang didasarkan pada konsep model kerja yang tujuannya adalah mengembangkan model menjadi sistem final, sering kali orang mendefinisikan satu set tujuan umum untuk perangkat lunak, tetapi tidak mengidentifikasi persyaratan rinci untuk fungsi dan fitur. Di lain kasus pengembangan mungkin tidak yakin dari efisiensi sebuah algoritma, adaptasi dari sistem operasi atau bentuk yang interaksi antara manusia dan mesin. Model Prototype dapat dilihat pada gambar 2.4.

[image: ]
[bookmark: _Toc11965311]           Gambar 2.4 Prototipe Model Menurut Pressman & Maxim
(Sumber: Subhiyakto dan Utomo, 2017)
Gambar 4 menunjukkan tahapan dalam model prototipe. Tahapan awal dalam model ini adalah perencanaan yang dilakukan secara cepat kemudian dilanjutkan dengan perancangan. Setelah tahapan perancangan dilakukan, kemudian dilanjutkan dengan melakukan pembuatan prototipe aplikasi. Setelah itu prototipe akan diberikan kepada customer untuk direview dan diberikan umpan balik. Model prototipe memiliki keuntungan dalam hal komunikasi yang intens antara pengguna dan pengembang, membantu analis dalam menentukan kebutuhan pengguna yang sebenarnya dan meminimalkan kesalahan persepsi (Subhiyakto dan Utomo, 2017:58).
Prototipe memiliki keunggulan dan kelemahan yaitu :
1. Keunggulan prototipe
a. Adanya komunikasi yang baik antara pengembang dan pelanggan
b. Pengembang dapat bekerja lebih baik dalam menentukan kebutuhan pelanggan
c. Lebih menghemat waktu dalam pengembangan sistem
d.  Penerapan menjadi lebih mudah karena pemakai mengetahui apa yang diharapkannya.
2. Kelemahan prototipe adalah:
a. Pelanggan kadang tidak melihat atau menyadari bahwa perangkat lunak yang ada belum mencantumkan kualitas perangkat lunak secara keseluruhan dan juga belum memikirkan kemampuan pemeliharaan untuk jangka waktu lama.
b. Pengembang biasanya ingin cepat menyelesaikan proyek. Sehingga menggunakan algoritma dan bahasa pemrograman yang sederhana untuk membuat prototipe lebih cepat selesai tanpa memikirkan lebih lanjut bahwa program tersebut hanya merupakan cetak biru sistem.
c. Hubungan pelanggan dengan komputer yang disediakan mungkin tidak mencerminkan teknik perancangan yang baik.
e. Bagan Alir program (Flowchart)
Bagan alur program menurut Jogiyanto merupakan bagan yang menjelaskan secara rinci langkah – langkah dari proses program. Bagan alir program dibuat dari derivikasi bagan alir sistem (Sarwani, 2017)
Bagan alir ini dibuat dengan menggunakan simbol-simbol  sebagai berikut :
[bookmark: _Toc20300014]Tabel 2. Flowchart
	No
	Gambar
	Nama
	Keterangan

	1
	2
	3
	4

	1
	[image: ]
	Dokumen
	Menunjukan dokumen input dan output baik untuk proses manual, mekanik atau komputer.

	2
	[image: ]
	Proses Manual
	Merupakan proses manual dalam flowchart.

	3
	[image: ]
	Simbol Proses Komputerisasi
	Menunjukan kegiatan proses dari operasi program komputer.




	1
	2
	3
	4

	4
	[image: ]
	File Hardisk/Databases
	Menunjukan kegiatan input dan output menggunakan hardisk.

	5
	[image: ]
	Offline Strorage
	Menunjukan file non-komputer yang diarsip urut tanggal (cronological)

	6
	[image: ]
	Simbol Keyboard
	Merupakan input data yang menggunkan online keyboard.

	7
	[image: ]
	Arus dokumen/Pemprosesan
	Menunjukan arus dari proses.

	8
	[image: ]
	Keputusan
	Menunjukan tahapan pembuatan keputusan.

	9
	[image: ]
	Terminal
	Menujukan awal dan akhir bagan alir dokumen.

	10
	[image: ]
	Input/Output
	Mewakili data input/output



	1
	2
	3
	4

	11
	[image: ]
	Penjelasan
	Menujukan penjelasan dari suatu proses.


	12
	[image: ]
	Connector
	Menunjukan Penghubung ke halaman yang sama atau kehalaman lain.

	13
	[image: ]
	Arus dari Jaringan
	Data melalui channel komunikasi.



f. Pakan
Pakan adalah makanan/asupan yang diberikan kepada hewan ternak (peliharaan). Istilah ini diadopsi dari bahasa Jawa. Pakan merupakan sumber energi dan materi bagi pertumbuhan dan dan kehidupan makhlukh hidup. Zat yang terpenting dalam pakan adalah protein. Pakan berkualitas adalah pakan yang kandungan protein, lemak, karbohidrat, mineral dan vitaminnya seimbang( Myluckyta 2017).
g. Ikan Hias Air Tawar
Menurut agus waluyo(2018), Ikan air tawar adalah ikan yang menghabiskan sebagian atau seluruh hidupnya di air tawar, seperti sungai dan danau, dengan salinitas kurang dari 0,05%. Dalam banyak hal, lingkungan air tawar berbeda dengan lingkungan perairan laut, dan yang paling membedakan adalah tingkat salinitasnya. Untuk bertahan di air tawar, ikan membutuhkan adaptasi fisiologis yang bertujuan menjaga keseimbangan konsentrasi ion dalam tubuh.
[bookmark: more]41% dari seluruh spesies ikan diketahui berada di air tawar. 
Hal ini karena spesiasi yang cepat yang menjadikan habitat yang terpencar menjadi mungkin untuk ditinggali.
Ikan air tawar berbeda secara fisiologis dengan ikan laut dalam beberapa aspek. Insang mereka harus mampu mendifusikan air sembari menjaga kadar garam dalam cairan tubuh secara simultan. Adaptasi pada bagian sisik ikan juga memainkan peran penting; ikan air tawar yang kehilangan banyak sisik akan mendapatkan kelebihan air yang berdifusi ke dalam kulit, dan dapat menyebabkan kematian pada ikan.
Karakteristik lainnya terkait ikan air tawar adalah ginjalnya yang berkembang dengan baik. Ginjal ikan air tawar berukuran besar karena banyak air yang melewatinya.
Banyak spesies bereproduksi di air tawar namun menghabiskan sebagian besar kehidupannya di laut. Mereka dikenal dengan nama ikan anadromous, meliputi salmon, trout, dan stickleback. Beberapa ikan, secara berlawanan, lahir di laut dan hidup di air tawar, misalnya belut.
Spesies yang bermigrasi antara air laut dan air tawar membutuhkan adaptasi pada kedua lingkungan. Ketika berada di dalam air laut, mereka harus menjaga konsentrasi garam dalam tubuh mereka lebih rendah dari pada lingkungannya. Ketika berada di air tawar, mereka harus menjaga kadar garam berada di atas konsentrasi lingkungan sekitarnya. Banyak spesies yang menyelesaikan masalah ini dengan berasosiasi dengan habitat berbeda pada berbagai tahapan hidup. Belut, bangsa salmon, dan lamprey memiliki toleransi salinitas di berbagai tahap kehidupan mereka(Dody Rullyanda,2015).
Adapun Menurut Dody Rullyanda(2015), macam-macam ikan hias air tawar yang populer sebagai berikut :
1.Ikan koy
2.Ikan cupang 
3.Ikan arwana
4.Ikan maskoki
5.Ikan guppy
6.Ikan louhan
7.Ikan discus
8.Ikan hias Sumatra
9.Ikan oskar
A. Perancanaan Penelitian
1. Alur Sistem
Rangkaian dibagi menjadi beberapa bagian yaitu, Arduino  Uno itu sendiri sebagai pengolah data dan pengatur timer yang dimasukan ,lalu selanjutnya yang terakhir adalah bagian servo sebagai penggerak tutup buka katup tempat penyimpanan pakan ayam yang telah dibuat dan RTC sebagai modul timer untuk pengaturan waktu alat ini nantinya. Untuk mengetahui sistem kerja nya kita dapat melihat dari bagian diagram pada gambar dibawah ini :
ARDUINO  UNO

SERVO
RTC



CATU DAYA



[bookmark: _Toc11965312][bookmark: _Hlk3567034]Gambar 2.5 Desain sistem Robot pemberi pakan ikan hias otomatis

2. Flowchart
Desain flowchart pada pembuatan prototipe robot yang penulis buat tentunya memiliki langkah dan prosedur yang harus dilewati sehingga nantinya memiliki dapat mencapai hasil yang sesuai keluaran yang sesuai kebutuhan yang terlihat pada gambar dibawah ini. 
 [image: ]
[bookmark: _Hlk3567114][bookmark: _Toc11965313]Gambar 2.6 Flowchart proses kerja prototipe robot
Dari flowchart diatas menjelaskan bahwa proses atau tahapan dari kenerja prototipe robot yang dimulai lalu melakukan set timer melalui media keypad dan LCD sebagai layar penampil waktu yang telah di set, lalu bila timer sudah pada waktu nya timer itu akan kembali mengulang waktu yang telah di set sebelumnya, lalu set stop pada keypad untuk menghentikan atau mereset waktu yang telah di set sebelumnya.





[bookmark: _Toc20300302][bookmark: _Toc20300429]JADWAL PENELITIAN
Tabel 4 menunjukan jadwal perancangan penelitian dalam menyusun tugas akhir “Robot Pemberi Pakan Ikan Otomatis Di Akuarium Menggunakan Arduino ”. 
[bookmark: _Toc20300015]Tabel 3. Jadwal Penelitian
	No
	KEGIATAN
	September
	Oktober
	November

	
	
	II
	III
	IV
	I
	II
	III
	IV
	I
	II
	III
	IV
	I

	1
	Identifikasi Masalah
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	

	2
	Pengumpulan Data
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	

	3
	Desain dan Rencang Bangun Robot Prototipe
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	

	4
	Pembuatan Prototype
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	

	5
	Revisi konsep , Desain dan Prototype
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	

	6
	Kode Program 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	

	7
	Uji Coba (testing)
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	

	8
	Implementasi Prototype
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	

	9
	Penulisan Akhir Laporan
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