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Prognosa perikanan budidaya di tahun 2023 membutuhkan peningkatan 

sebanyak 27,92 %. Sementara itu untuk mendapatkan peningkatan produksi 

budidaya ikan dipengaruhi oleh prekuensi pemberian pakan dan jumlah 
pemberian pakan, hal inilah yang menjadi penghambat aktivitas pada 

pembudidaya, adakalanya mereka berpergian berhari-hari, yang kemudian 

bisa menyebabkan kematian pada ikan, berdasarkan permasalahan tersebut 

penelitian ini merancang prototype pakan ikan secara terjadal dan otomatis 
berbasis mikrokontroler, serta melakukan analisis terhadap hasil pengujian 

prototypenya. Penelitian ini menggunakan metode waterfall dimulai dari, 

analisis masalah, analisis kebutuhan, perancangan, perakitan dan 

pengkodean, pengujian, serta evaluasi. Hasil penelitian ini adalah prototype 
berjalan sesuai dengan rancangan, pemprosesan dilakukan oleh Arduino dan 

RTC, Motor Servo sebagai aktuator, dan LCD sebagai media output, 

sementara hasil pengujiannya teradap 3 jenis pakan yang berbeda adalah 

jenis 781-1 keluar sebanyak 3,512 gram, 781-2 keluar sebanyak 0,641 gram, 
782 keluar sebanyak 0,138 gram, semakin besar pakan semaki sedikit pakan 

yang keluar. Berdasarkan hasil tersebut perancangan alat telah dapat 

melakukan pemberian pakan secara terjadwal dan otomatis. 
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PENDAHULUAN 

Permintaan ikan selama Ramadan dan Idul Fitri 2022 mencapai 2,64 juta 

ton. Saat itu, produksi hasil laut mencapai hampir 3 juta ton, dari perikanan dan 

budidaya . Peningkatan produksi ini mengacu pada kuatnya perizinan 

penangkapan ikan pada periode Januari hingga Maret 2022, jumlah izin yang 

diterbitkan meningkat 70%, yaitu dari 1.414 menjadi 2.383 izin.  (Kominfo 2022). 

Peningkatan produksi juga terjadi pada subsektor perikanan budidaya, 

berdasarkan produksi perikanan budidaya secara nasional dari Januari hingga 

April mencapai 1,5 juta ton yang berasal di pulau Sumatera, Kalimantan, Bali, 

Nusa Tenggara, Sulawesi dan Maluku - Papua, dengan ini produksinya, tentu akan 

menambah perikanan nasional, di luar perikanan tangkap. Data menunjukkan 

bahwa produk perikanan budidaya memenuhi 30-50% kebutuhan 

masyarakat.(Kominfo 2022). 

Sementara itu hasil perikanan pada periode 2022 mencapai 24,85 juta ton, 

di mana perikanan mencapai jumlah 7,99 juta ton dan budidaya 16,87 juta ton 

(Hidranto 2023), mengacu pada data tersebut bisa dikatakan kebutuhan ikan di 

tengah masyarakan yang tercukupi pada tahun 2022 sangat dipengaruhi oleh 

perizinan ikan tangkap yang meningkat pada tahun 2022, meski perizinan 

meningkat, ikan hasil budidaya masih memberi sumbangsih 50 persen lebih, hal 
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tersebut bisa saja meningkat apabila ada perubahan perizinan pada tahun-tahun 

berikutnya.  

Mengingat cukup pentingnya perikanan budidaya terhadap stok ikan 

nasional karena memenuhi 50 persen lebih dari kebutuhan ikan di tengah 

masyarakat meskipun sudah naiknya angka perizinan ikan tangkap, namun dikutip 

dari pernyataan Ishartini selaku Plt Dirjen Penguatan Daya Saing Produk Kelautan 

dan Perikanan (PDSPKP) Kementerian Kelautan dan Perikanan (KKP) Republik 

Indonesia, menargetkan produksi perikanan di tahun 2023 bisa tumbuh mencapai 

30,37 juta ton, jumlah tersebut terdiri dari perikanan tangkap sebanyak 8,73 juta 

ton, dan perikanan budidaya 21,58 juta ton (Hidranto 2023). Prognosa perikanan 

budidaya di tahun 2023 membutuhkan peningkatan sebanyak 27,92 %. 

Oleh karena itu pembudidaya ikan harus meningkatkan produksinya 

sementara, pertumbuhan bobot pada ikan dapat terjadi karena adanya alokasi 

energi yang berasal dari pakan untuk pertumbuhan (Syawal et al. 2019), hal 

tersebut dapat terjadi jika jumlah pemberian pakan harian (fedding rate) dan 

frekuensi pemberian pakan sesuai dengan kebutuhan ikan, karena penerapan 

manajemen pakan mempunyai tujuan tingkat food convertion rate (FCR) atau 

kesesuaian jumlah pakan yang diberikan dan kemudian hasil ikan yang diperoleh 

akan semakin baik, dengan capaian FCR yang baik selain produksinya akan 

meningkat, nilai keuntungan yang diperoleh oleh pelaku utama budidaya ikan 

akan semakin besar sehingga kesejahteraannya dapat semakin meningkat, 

(Perikanan 2020), kebutuhan pakan harian harus sesuai dengan pemberian pakan 

harian dan jadwal pemberian pakan, (Harifuzzumar, Arkan, and Basuki Putra 

2018).  

Dengan frekuensi pemberian pakan 3 kali sehari dapat memberikan 

pertumbuhan yang paling baik diantara perlakuan lainnya. (Fitra, Komariyah, and 

Fitri 2022). Hal ini lah kemudian yang menjadi penghambat aktivitas para 

pembudidaya, menyebabkan waktu bagi para pembudidaya menjadi tidak efektif 

dan effisien, pasti adakalanya mereka bepergian untuk beberapa hari, ikan yang 

ditinggalkan berhari-hari tanpa diberi makan bisa menyebabkan paling parah yaitu 

kematian, terkadang juga karena pemberian pakan ikan yang tidak merata dapat 

menyebabkan pertumbuhan ikan yang tidak merata. Namun masalah tersebut bisa 

diselesaikan dengan adanya alat pemberi pakan ikan otomatis, (Yanu, Boedi P, 

and Randy Handigar 2019) menggunakan arduino untuk pengembangannya. 

Berdasarkan latar belakang di atas, maka peneliti mengangkat judul 

“Pembuatan Prototype Alat Pelontar Pakan Ikan Otomatis Berbasis 

Mikrokontroler”. Sistem yang akan dirancang menggunakan Arduino sebagai 

kontrollernya, RTC sebagai pengingat kapan jadwal pakan ikan akan dikeluarkan, 

dan Motor Servo sebagai akuator keluarnya pakan ikan. 

 

METODE 

Metodologi penelitian yang digunakan adalah dengan membuat kerangka 

kerja, dimana kerangka kerja tersebut akan menjelaskan secara garis besar urutan 

yang akan dilaksanakan. kerangka kerja yang terdiri dari enam tahapan terdiri dari 

tahap analisis masalah, tahap analisis kebutuhan, tahap perancangan, tahap 

perakitan dan pengkodean, tahap pengujian, dan tahap valuasi. Diilustrasikan pada 

Gambar 3.1. 
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GambarError! No text of specified style in document..1.1 Metode 

Waterfall 

Adapun tahapan dari penelitian ini adalah: 

1. Tahap Analisis Masalah 

Pada tahap ini proses yang dilakukan yaitu melakukan kajian pustaka dengan 

membaca serta mempelajari paper, e-book, dan penelitian sebelumnya yang 

dijadikan referensi untuk penelitian sekarang dan melakukan pengamatan 

terhadap data project-project apa saja yang dibuat dengan arduino sebagai objek 

dalam penelitian yang bertujuan untuk menemukan suatu permasalahan sebelum 

bisa menarik suatu kesimpulan. 

2. Tahap Analisis Kebutuhan  

Pada tahap ini yaitu mengidentifikasi dan memahami masalah, tujuan, dan 

kebutuhan, yang kemudian perlu dipenuhi untuk mendukung pembuatan 

prototype seperti berbagai peralatan atau komponen yang akan digunakan untuk 

menunjang pembuatan prototype, yaitu solder, gunting, lem bakar. Sedangkan 

komponen yang dipakai terdiri dari papan PCB, baut, timah, pasta solder, arduino 

uno, arduino nano extension shield, power supply, kabel jummper, RTC DS3231, 

motor DC, LCD 16x2, motor servo. 

3. Tahap Rancangan 

Tahap perancangan ini merupakan tahap dalam melakukan perancangan desain 

meliputi perancangan model alat yang sederhana dan sesuai, perancangan sistem 

kerja alat dan perancangan komponen yang akan digunakan. Cara kerja alat yang 

dirancang yaitu dengan arduino sebagai microcontroller dalam input data untuk 

kemudian selanjutnya diproses pada rangkaian elektronika kemudian hasil output 

berupa dinamo/motor yang berputar untuk menyebarkan pakan pada waktu-waktu 

tertentu. 

4. Tahap Perakitan dan Pengkodean 

1. Langkah pertama dalam pembuatan alat ini adalah membuat desain rangkaian 

yang akan di ujicoba nantinya. Desain Rangkaian ini untuk penempatan tata 

letak komponen dan jalur kelistrikan elektronika.  

2. Selanjutnya membuat alat prototype yang sudah dirancang sebelumnya. 

3. Lalu merangkai rangkaian pada arduino uno dan melalukan pengkodean. 
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4. Tahap selanjutnya yaitu merangkai rangkaian pada prototype, lubangi bagian 

yang akan digunakan untuk tata letak komponen seperti motor servo untuk 

penyebar pakannya dan untuk input dayanya. Kemudian menempatkan 

komponen lain sesuai dengan tata letaknya. 

5. Tahap pengujian alat berupa pengujian beberapa komponen yaitu hasil 

tampilan pada LCD, pengujian respon keakuratan pada sensor RTC, pengujian 

pada sistem penjadwalan pakan ikan otomatis terhadap waktu respon gerak 

motor servo, serta akan dilakukan analisis terhadap beberapa jenis pakan yang 

diuji pada respon gerak motor servo. Pengujian dilakukan beberapa kali agar 

bisa terlihat apakah alat sudah sesuai dengan rancangan untuk mencapai tujuan 

dari penelitian. 

6. Tahap evaluasi adalah tahap analisis, merupakan tahapan dimana proses 

pengujian data yang sudah dikaji dan diolah sehingga mendapatkan 

kesimpulan. Data yang dianalisis merupakan data yang diperoleh dari 

pengujian beberapa komponen yaitu hasil tampilan pada LCD, pengujian 

keakuratan pada sensor RTC, dan pengujian pada sistem penjadwalan pakan 

ikan otomatis terhadap waktu respon gerak motor servo. 

Hasil 

Hasil dari penelitian ini adalah berupa alat pemberi pakan ikan otomatis, 

yang dapat memberikan pakan ikan secara terjadwal dan otomatis. Berdasarkan 

teori-teori yang sudah dikaji sebelumnya, pemberian pakan 3 kali sehari, dan 

pemberian pakan sesuai kebutuhan pakan ikan adalah perlakuan yang paling baik 

di antara perlakuan lainnya, karena frekuensi 3 kali sehari dan kemudian 

kebutuhan pakan ikan yang harus dipenuhi, hal inilah yang kemudian membuat 

waktu para pembudidaya menjadi tidak efektif. Sehingga penting untuk membuat 

alat pakan ikan otomatis yang dapat membantu para pembudidaya. Prototype 

tersebut akan dibuat menggunakan arduino uno sebagai mikrokontroler dan 

waterfall sebagai metodenya. 

Rangkain keseluruhan  

Pada bagian ini merupakan implementasi dari uraian blok diagram, dari 

sistem pakan ikan otomatis yang dibentuk. Pada rancangan keseluruhan ini dapat 

mempermudah dalam pelaksanaannya. 

 
        Gambar1.2 Rangkaian Keseluruhan 

Pengkodean Perangkat 

Perangkat lunak pada sistem pakan ikan ini menggunakan aplikasi arduino 

IDE, aplikasi tersebut digunakan untuk membuat program komponen perangkat 

keras yaitu seperti untuk RTC diprogram untuk bisa menampilkan waktu pada 

LCD secara realtime yang isinya antara lain hari, tanggal, bulan, tahun, jam dan 
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juga menit, lalu untuk servo juga di program untuk berputar mengeluarkan pakan 

sesuai dengan jam yang sudah ditentukan pada RTC. Berikut merupakan kode 

pemrograman pada rangkaian sistem secara keseluruhan: 

 
     Gambar1.3 Source Code Inisialisasi Library 

Kode pemrograman di atas merupakan inisialisasi untuk menyertakan 

library RTC, LCD, dan servo, kemudian untuk servo mekanik di atur untuk 

bergerak pada kode (attach dan write). Untuk pariabel char lebih ke array-nya 

untuk hari Minggu, Senin dan seterusnya lalu untuk string hari untuk menyimpan 

nilai harinya. 

 
Gambar 1.4 Source Code Inisialisasi Perangkat 

Kode pemrograman di atas pada bagian RTC merupakan serial print untuk 

menampilkan kata-kata “RTC tidak ditemukan” bila RTC tidak terkoneksi, lalu 
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untuk kode atur waktu dibawahnya pada baris pertama yaitu untuk mengatur 

waktu sesuai dengan waktu pada leptop saat kode diunggah ke arduino uno, 

sementara untuk kode baris kedua untuk mengatur waktu dengan secara manual 

dengan memasukan tahun, bulan, tanggal, jam, menit, detik. Lalu untuk kode void 

loop data waktu terbaru dengan RTC seperti hari, tanggal, bulan, tahun, jam, 

menit, dan detik, kemudian pada kode di bawahnya serial print untuk 

menampilkan hari, tanggal, bulan, dan tahun pada baris pertama, untuk baris ke 

dua yaitu jam, menit dan detik. 

Kemudian untuk kode LCD pada bagian bawahnya untuk menampilkan 

pada LCD berupa data hari, tanggal, bulan dan tahun, serta pada baris ke duanya 

yaitu jam, menit dan detik. Dengan delay satu detik. 

 
Gambar 1.5 Source Code Logika Kasih Pakan 

Kode pemrograman di atas merupakan kode logika untuk kondisi yang di 

inginkan, pada kode void kasih_pakan merupakan inisialisasi untuk tindakan pada 

mekanik motor servo yang diintegrasikan dengan RTC agar bergerak pada waktu 

yang ditentukan, sementara pada kode if pertama yaitu untuk mengatur pada jam 

8, menit ke 1, detik ke 1 maka kasih_pakan(1) atau servo akan bergerak sebanyak 

satu kali, untuk if ke dua yaitu untuk mengatur pada jam 14, menit ke 1, detik ke 1 

maka kasih_pakan(9) atau servo akan bergerak sebanyak sembilan kali, untuk if 

ke tiga yaitu untuk mengatur pada jam 20, menit ke 1, detik ke 1 maka 

kasih_pakan(9) atau servo akan bergerak sebanyak sembilan kali. 

Implementasi Antar Muka 

Implementasi antar muka merupakan penerapan pada rangkaian 

instrumentasi system pemberi pakan ikan otomatis yang telah dibuat dan akan 

diintegrasikan langsung. Pada gambar dibawah ini menunjukan rangkaian 

instrumentasi system dari komponen yang akan digunakan dapat terhubung antar 

komponen lainnya. Berikut gambar instrumentasi system: 
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Gambar Error! No text of specified style in document..6 Gambar Tampak Depan 

Pada gambar berikut merupakan tampilan tampak depan yang menggunakan 

papan akrilik sebagai casing atau penutup untuk komponen yang didalamnya 

terdapat kabel antar komponen, pada bagian depan dibuat dengan dua lubang 

untuk tempat LCD dan untuk keluar pakan. Sementara pada bagian atasnya 

terdapat lubang untuk pengisian pakannya yang kemudian akriliknya di sesuaikan 

dengan lubang pada bagian pengisian pakannya. 

Pengujian 

 Pada pengujian ini akan dilakukan pada beberapa instrumentasi yang telah 

dibuat seperti pengujian tampilan pada LCD, pengujian respon keakuratan pada 

sensor RTC, pengujian pada sistem penjadwalan pakan ikan otomatis terhadap 

waktu respon gerak motor servo, serta akan dilakukan analisis terhadap beberapa 

jenis pakan yang diuji pada respon gerak motor servo, sementara untuk jenis 

pakannya sendiri menggunakan tiga jenis pakan yang berbeda yaitu pertama jenis 

781-1 dengan ukuran pelet 1-2 mm, kedua jenis 781-2 dengan ukuran pelet 2-3 

mm, dan ketiga jenis 782 dengan ukuran pelet 4-5 mm. 

 Waktu pengujiannya sendiri dilakukan selama 10 hari dengan tiga kali 

waktu pengujian setiap harinya yaitu pagi, siang, malam dan untuk jamnya yaitu 

pada jam 08-00, 14-00, 20-00, maka akan didapat 30 kali waktu uji. Berikut 

merupakan gambar ketika pengujian berlangsung. 

 
Gambar Error! No text of specified style in document..7 Pengujian Berlangsun 

 Pada tahap ini pengujian dilakukan dengan power supply  tidak dengan 

kabel coding, agar leptop tidak perlu selalu menyala ketika pengujian sedang 

berlangsung. 

Pengujian pada LCD dan RTC 

Berikut merupakan hasil pengujian pada LCD dan RTC. 
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       Tabel 1.1 Pengujian Pada LCD dan RTC 

Pengujian pada LCD dan RTC 

       Percobaan     Jam Tanggal    RTC      Kondisi 

1 08-00 24/07/2023 Aktif Terbaca 

2 14-00 24/07/2023 Aktif Terbaca 

3 20-00 24/07/2023 Aktif Terbaca 

4 08-00 25/07/2023 Aktif Terbaca 

5 14-00 25/07/2023 Aktif Terbaca 

6 20-00 25/07/2023 Aktif Terbaca 

7 08-00 26/07/2023 Aktif Terbaca 

8 14-00 26/07/2023 Aktif Terbaca 

9 20-00 26/07/2023 Aktif Terbaca 

10 08-00 27/07/2023 Aktif Terbaca 

11 14-00 27/07/2023 Aktif Terbaca 

12 20-00 27/07/2023 Aktif Terbaca 

13 08-00 28/07/2023 Aktif Terbaca 

14 14-00 28/07/2023 Aktif Terbaca 

15 20-00 28/07/2023 Aktif Terbaca 

16 08-00 29/07/2023 Aktif Terbaca 

17 14-00 29/07/2023 Aktif Terbaca 

18 20-00 29/07/2023 Aktif Terbaca 

19 08-00 30/07/2023 Aktif Terbaca 

20 14-00 30/07/2023 Aktif Terbaca 

21 20-00 30/07/2023 Aktif Terbaca 

22 08-00 31/07/2023 Aktif Terbaca 

23 14-00 31/07/2023 Aktif Terbaca 

24 20-00 31/07/2023 Aktif Terbaca 

25 08-00 01/08/2023 Aktif Terbaca 

26 14-00 01/08/2023 Aktif Terbaca 

27 20-00 01/08/2023 Aktif Terbaca 

28 08-00 02/08/2023 Aktif Terbaca 

29 14-00 02/08/2023 Aktif Terbaca 

30 20-00 02/08/2023 Aktif Terbaca 

Pengujian LCD dan RTC di atas dilakukan selama 10 hari, dimulai dari 

tanggal 24 Juli sampai 2 Agustus 2023, dalam satu hari dilakukan uji sebanyak 3 

kali yaitu jam 08-00, 14-00, 20-00 sehingga didapat hasil uji sebanyak 30 kali, 

dengan hasil pengujian yaitu kondisi LCD dapat terbaca selama 30 waktu 

pengujian berlangsung dengan menampilkan jam dan tanggal, lalu kemudian pada 

RTC  juga didapat hasil aktif selama 30 waktu pengujian berlangsung karena 

berjalannya jam dan tanggal pada tampilan LCD tidak pengalami perubahan dari 

waktu yang asli. 
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Pengujian pada Sistem Pakan Ikan Otomatis terhadap Waktu Respon Gerak 

Motor Servo 

Berikut merupakan hasil pengujian pada Sistem Pakan Otomatis Terhadap 

Waktu Respon Gerak Motor Servo. 

Tabel 1.2 Pengujian Sistem Pakan Otomatis Terhadap Waktu Respon Gerak 

Motor Servo 

Pengujian Sistem Pakan Otomatis terhadap Waktu Respon Gerak 

Motor Servo 

Percobaan Waktu Jenis 

Pakan 

Motor 

Servo 

Set 

Point 

Berat 

Pakan  

Aktuator 

1 4 Detik 781-1 45° 08-00 3,22 g Aktif 

2 4 Detik 781-1 45° 14-00 3,47 g   Aktif 

3 4 Detik 781-1 45° 20-00 3,31 g Aktif 

4 4 Detik 781-1 45° 08-00 4,04 g Aktif 

5 4 Detik 781-1 45° 14-00 3,49 g Aktif 

6 4 Detik 781-1 45° 20-00 2,85 g Aktif 

7 4 Detik 781-1 45° 08-00 3,67 g Aktif 

8 4 Detik 781-1 45° 14-00 3,79 g Aktif 

9 4 Detik 781-1 45° 20-00 4,19 g Aktif 

10 4 Detik 781-1 45° 08-00 3,09 g Aktif 

11 4 Detik 781-2 45° 14-00 0,67 g Aktif 

12 4 Detik 781-2 45° 20-00 0,51 g Aktif 

13 4 Detik 781-2 45° 08-00 0,61 g Aktif 

14 4 Detik 781-2 45° 14-00 0,50 g Aktif 

15 4 Detik 781-2 45° 20-00 0,92 g Aktif 

16 4 Detik 781-2 45° 08-00 0,76 g Aktif 

17 4 Detik 781-2 45° 14-00 0.70 g Aktif 

18 4 Detik 781-2 45° 20-00 0,59 g Aktif 

19 4 Detik 781-2 45° 08-00 0,58 g Aktif 

20 4 Detik 781-2 45° 14-00 0,57 g Aktif 

21 4 Detik 782 45° 20-00 0,15 g Aktif 

22 4 Detik 782 45° 08-00 0,13 g Aktif 

23 4 Detik 782 45° 14-00 0,23 g Aktif 

24 4 Detik 782 45° 20-00 0,19 g Aktif 

25 4 Detik 782 45° 08-00 0,11 g Aktif 

26 4 Detik 782 45° 14-00 0,11 g Aktif 

27 4 Detik 782 45° 20-00 0,08 g Aktif 

28 4 Detik 782 45° 08-00 0,11 g Aktif 

29 4 Detik 782 45° 14-00 0,07 g Aktif 

30 4 Detik 782 45° 20-00 0 g Aktif 

pengujian pada sistem pakan ikan otomatis terhadap waktu respon gerak 

motor servo diatas dilakukan selama 10 hari, dimulai dari tanggal 24 Juli sampai 2 

Agustus 2023, dalam satu hari dilakukan uji sebanyak 3 kali yaitu jam 08-00, 14-

00, 20-00 sehingga didapat hasil uji sebanyak 30 kali. Kemudian pada uji sistem 
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pakan ikan otomatis dan respon gerak motor servo ini dilakukan dengan 

menggunakan 3 jenis pelet yang berbeda yaitu pelet jenis 781-1, 781-2, dan 782, 

dengan waktu pengujian tiap jenis pelet yaitu 10 kali, dimulai dengan pelet jenis 

781-1 selama 10 kali waktu pengujian lalu pelet jenis 781-2 selama 10 kali waktu 

pengujian dan pelet jenis 782 dengan 10 kali waktu pengujian, sehingga didapat 

hasil uji 10 kali tiap pelet selama 10 hari waktu pengujian tersebut.  

Hasil pengujian yaitu motor servo aktif selama 30 kali waktu pengujian 

dan selaras dengan waktu yang telah ditentukan yaitu tiap jam 08-00, 14-00, 20-

00, lalu hasil uji pelet jenis 781-1 selama 10 kali waktu pengujian didapat nilai 

rata-rata pelet keluar yaitu sebanyak 3,512 gram, lalu untuk jenis pelet 781-2 

selama 10 kali waktu pengujian didapat nilai rata-rata pelet keluar yaitu sebanyak 

0.641 gram, sementara untuk jenis pelet 782 selama 10 kali waktu pengujian 

didapat nilai rata-rata pelet keluar yaitu sebanyak 0,138 gram. 

Evaluasi 

Dari hasil pengujian yang telah dilakukan baik RTC, LCD, juga motor servo 

semuanya berjalan sesuai dengan apa yang direncanakan seperti RTC 

menampilkan waktu dengan benar, lalu LCD menjadi sarana media output pada 

RTC, dan kemudian motor servo menjadi aktuator eksekusi agar pakan keluar 

semua berjalan sesuai yang diharapkan. 

Sementara untuk pengujiannya terhadap pakan bisa terlihat jelas jumlah 

rata-rata pakan yang keluar sangat berbanding lurus dengan ukuran, yang mana 

jika ukuran jenis pakan ikan semakin besar maka jumlah pakan ikan yang keluar 

akan semakin sedikit, begitu pula sebaliknya jika ukuran jenis pakan ikan semakin 

kecil maka jumlah pakan ikan yang keluar akan semakin banyak, oleh karena itu 

didapat hasil rata-rata jenis 781-1 sebanyak 3,512 gram, lalu jenis 781-2 sebanyak 

0,641 gram, kemudian jenis 782 sebanyak 0,138 gram. 

Kemudian untuk tempat penampungan pakannya sendiri penggunakan botol 

berukuran 300 ml, lalu kapasitas nya yaitu untuk jenis pakan 781-1 sebanyak 

152,63 gram, lalu untuk jenis pakan 781-2 sebanyak 155,12 gram, kemudian 

untuk jenis pakan 782 sebanyak 154,05 gram, diantara ketiga jenis pakan tersebut 

yang di tampung pada botol penampungan, semuanya hampir sama dalam 

jumlahnya tidak ada yang terlalu signifikan mekipun terlihat jelas perbedaan 

ukuran antara jenis pakan yang satu dengan yang lainnya. 

Pembahasan 

Dari hasil pengujian yang telah dilakukan didapatkan data yaitu RTC aktif 

atau berjalan dengan baik tanpa adanya error atau perubahan waktu pada semua 

waktu pengujian, lalu untuk LCD juga aktif dan berjalan dengan baik dalam 

menampilkan informasi jam dan tanggal tanpa adanya error pada semua waktu 

pengujian, kemudian untuk sistem pakan otomatis dan motor servo juga aktif 

sesuai dengan jadwal yang telah ditentukan dan tanpa adanya error atau (tidak 

berjalannya servo atau tidak berjalannya sistem pakan otomatis) pada semua 

waktu pengujian.  

Lalu pengujian sistem pakan otomatis dan motor servo terhadap tiga jenis 

pakan yang berbeda mendapatkan data rata-rata pakan keluar yaitu untuk pakan 

jenis 781-1 dengan ukuran 1-2 mm pada 10 waktu pengujian mendapat nilai rata-

rata 3,512 gram, lalu untuk pakan jenis 781-2 dengan ukuran 2-3 mm pada 10 

waktu pengujian mendapat nilai rata-rata 0,641 gram, kemudian untuk pakan jenis  

782 dengan ukuran 4-5 mm pada 10 waktu pengujian mendapat nilai rata-rata 
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0,138 gram, dari data tersebut bisa diambil kesimpulan yaitu semakin besar 

ukuran jenis pakan yang digunakan pada alat prototype ini maka jumlah keluar 

pakan akan semakin sedikit hal ini disebabkan oleh motor servo yang ukurannya 

relatif kecil dan lubang keluar pakan yang tidak terlalu besar. 

Untuk tempat penampung pakannya sendiri menggunakan botol bekas 

dengan ukuran botol 300 ml lalu jika diisi dengan jenis pakan 781-1 

penampungnya dapat menampung kurang lebih sebanyak 152,63 gram, lalu untuk 

jenis pakan 781-2 penampungnya dapat menampung kurang lebih sebanyak 

155,12 gram, kemudian untuk jenis pakan 782 penampungnya dapat menampung 

kurang lebih sebanyak 154,05 gram.  

Perhitungannya adalah misal dalam satu kolam terdapat 50 ekor bibit ikan 

dengan rata-rata berat ikan adalah 4 gram, maka pemberian pakannya sebanyak 

15% per hari dari jumlah bobot ikan yang dipelihara pada satu kolam, jadi jika 

jumlah ikan dalam kolam adalah 50 ekor di kali dengan berat per ekor ikan ialah 4 

gram kemudian di kali dengan 15% kebutuhan pakan ikan, maka jumlah pakan 

yang diberikan untuk satu hari adalah: 

50 ekor x 4 gram x 15% = 30 gram  

Jadi jumlah pakan yang diberikan sebanyak 30 gram/hari, jika dalam satu 

hari frekuensi pemberian pakan adalah 3 kali, maka dalam sekali pemberian pakan 

adalah 10 gram.  

Kemudian jika kapasitas maksimal penampung pakan memiliki rata-rata 

153 gram, maka setelah hari pertama pengisian penampung pakan selanjutnya 

adalah di hari ke-6 itu dikarenakan jumlah penampung pakan hanya bisa mencapai 

hari ke-5 saja, perhitungannya adalah :  

Jika dalam sehari pakan yang dibutuhkan adalah 30 gram, maka 30 gram x 5 

hari = 150 gram, oleh karena itu untuk hari berikutnya atau di hari ke-6 hanya 

tersisa 3 gram saja dan tidak mencukupi untuk pemberian pakan di hari tersebut 

maka harus dilakukan pengisian ulang pada penampung pakannya.  

 

KESIMPULAN 

Berdasarkan dari hasil penelitian yang telah dilakukan dalam pengujian 

sistem pakan ikan otomatis berbasis mikrokontroler maka terbentuklah beberapa 

kesimpulan sebagai berikut: 

1. Dalam penelitian ini, telah dirancang dan diuji sistem berbasis mikrokontroler 

untuk pakan ikan secara terjadwal dan otomatis. Sistem ini menggunakan 

Arduino Uno dan RTC sebagai kendali utamanya karena untuk sistem pakan 

ikan secara terjadwal dan otomatisnya merujuk pada RTC, lalu motor servo 

sebagai aktuatornya, dan LCD sebagai media output dari RTC sementara 

Keypad untuk input waktu keluarnya pakan. Berdasarkan hasil yang telah 

dilakukan, maka dapat diambil kesimpulan bahwa penggunaan Arduino, 

RTC, LCD, Keypad, dan Motor Servo telah sesuai, yaitu dapat secara 

otomatis dan terjadwal memberi pakan ikan. 

2. Pengujian pada sistem pakan ikan otomatis ini dilakukan terhadap 3 jenis 

pakan yang berbeda dari segi ukuran yaitu jenis 781-1 dengan ukuran 1-2 

mm, 781-2 dengan ukuran 2-3 mm, dan 782 dengan ukuran 4-5 mm. 

Sementara hasil uji untuk penggunaan ketiga jenis pakan tersebut terhadap 

prototype ini didapat hasil rata-rata yaitu 781-1 sebanyak 3,512 gram, 781-2 

sebanyak 0,641 gram, dan 782 sebanyak 0,138 gram. Kemudian untuk rata-



Anas, A., & Purwantoro. / Jurnal Ilmiah Wahana Pendidikan 10(4), 159-172 

- 170 - 

 

rata pada penampungnya yaitu 781-1 sebanyak 152,63 gram, 781-2 sebanyak 

155,12 gram, dan 782 sebanyak 154,05 gram. Dari hasil rata-rata tersebut 

dapat diambil kesimpulan bahwa jenis pakan yang berbeda ukurannya sangat 

berpengaruh besar terhadap hasil pakan yang keluar pada alat prototype ini, 

semakin besar ukuran jenis pakan maka akan semakin sedikit pakan yang 

dikeluarkan, sementara jenis pakan dengan berbeda ukuran tidak terlalu 

berpengaruh terhadap tempat penampungnya. 

Saran  

Berdasarkan hasil penelitian ini, ada beberapa saran yang dapat diberikan 

untuk perbaikan dan pengembangan sistem pakan ikan otomatis berbasis 

mikrokontroler. Seperti: 

3. Dapat manambahkan fitur-fitur baru terhadap alat prototype ini seperti 

penambahan sensor untuk kualitas air agar penngunaan alat ini bisa lebih 

efisien. 

4. Melakukan penelitian lebih lanjut agar alat prototype bisa digunakan untuk 

semua jenis ikan. 
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