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BAB IV
IMPLEMENTASI DAN PENGUJIAN

4.1 Implementasi Sistem

Implementasi sistem adalah tahapan yang dilakukan setelah melakukan
analisa dan perancangan sistem. Pada tahap ini akan membahas tentang perangkat
keras dan perangkat lunak yang digunakan.

Pada sistem yang sudah dibuat, implementasi sistem berupa perangkat keras
kemudian dirakit, lalu saling bertukar data agar sistem dapat berjalan sesuai
dengan fungsi yang diinginkan.

4.1.1 Perangkat Keras

Pada pembahasan implementasi Pakan Ternak Ayam Otomatis berbasis
Internet of Things dibutuhkan beberapa komponen yang akan berintegrasi dengan
kebutuhan sistem. Berikut berberapa komponen untuk membuat Sistem Pakan
ayam Otomatis berbasis Internet of Things:

1. Module
a. Node MCU ESP32
2. Sensor
a. Sensor Ultrasonic
3. Komponen prototype
a. Kabel jumper
b. Baseboard ESP32
c. Motor Servo
4. Komponen penunjang
a. Smartphone
b. Power Adaptor 12V 2A
c. Kabel USB

&

Box

e. Pipa
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4.1.2 Perangkat Lunak (Software)
Perangkat lunak yang digunakan dalam Sistem Pakan Ayam Otomatis
berbasis Internet of Things ini adalah menggunakan Telegram yang terhubung

dengan NodeMCU melalui token yang disediakan bot diTelegram.

4.2 Rangkaian Keseluruhan Sistem
Berikut ini beberapa rangkaian keseluruhan sistem, yang akan disusun

sebelum finishing dan beberapa penjelasannya.

Gambar 4.1 Rangkaian Sebelum Disusun Didalam Box
Berikut ini beberapa penjelasan fungsi pada masing-masing modul :
1. NodeMCU ESP32
Berfungsi sebagai mikrokontroler sekaligus sebagai penghubung antara
perangkat keras dengan Baseboard.
2. Sensor Ultrasonic
Berfungsi untuk mendeteksi volume pakan di dalam tabung pipa.
3. Motor Servo
Berfungsi sebagai penggerak pembuka atau penutup pakan.
4. LCDI2C
Berfungsi untuk menampilkan data sensor.
5. Arduino Nano
Arduino merupakan sebuah platform elektronik yang bersifat open source dan

sering digunakan untuk merancang dan membuat perangkat elektronik.
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Platform Arduino didesain dengan tujuan utama untuk mempermudah
penggunaan perangkat elektronik dalam berbagai aplikasi.

RTC (Real Time Clock)

Digunakan untuk mengatur detik, menit, hari, tanggal, bulan dan lain-lain.
Dengan menggunakan Real Time Clock (RTC), kita bisa membuat program
waktu yang tepat yang diperlukan dalam menyalakan lampu pada traffic light.
Power Supply Switching Adavtor 5V, 3A

Digunakan untuk bermacam macam piranti elektronik yg menggunakan
tegangan 5 Volt, Kualitas Power Supply terbaik, menggunakan komponen
berkualitas, Menggunakan casing full alumunium dengan disain khusus untuk
pembuangan panas yang optimal.

Witi SwitchBoard

Switchboard dengan fungsinya sebagai penghubung dan pembagi biasa
disebut dengan panel hubung bagi atau perlengkapan hubung bagi (PHB).
Baseboard ESP32

Berfungsi sebagai papa dari penyangga dari perangkat yang digunakan
sebagai pendukung.

Kabel Jumper

Merupakan kabel elektrik yang mempunyai pin konektor di setiap ujungnya
dan memungkinkan untuk menghubungkan dua komponen.

Kabel USB

Digunakan sebagai konfigurasi pada bagian NodMCU ESP32

Box

Digunakan sebagai sarang dari perangkat yang akan dibuat didalam box.

Pipa

Digunakan sebagai penampung pakan ayam.

Smartphone

Digunakan sebagai sarana untuk mengatur waktu pada pakan ayam.

Power Adaptor 12

Sebagai media arus listrik pada tegangan perangkat.
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4.2.1 Rangkaian Motor Servo
Merupakan rangkaian yang sudah dirakit katup penutup dan pembuka

pakan pada ayam.

Gambar 4.2 Rangkaian Motor Servo

4.2.2 Rangkaian Sensor Ultrasonic
Merupakan rangkaian yang digunakan sebagai mengukur pakan ayam,

dengan takaran yang sudah ditentukan.

Gambar 4.3 Rangkaian Sensor Ultrasonic
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4.2.3 Rangkaian LCD
Rangkaian LCD yang terhubung dengan NodeMCU didalam Box. Seperti

pada gambar berikut :
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Gambar 4.4 Rangkaian LCD

4.2.4 Rangkaian NodeMCU

Merupakan gambar rangkaian NodeMCU yang berfungsi sebagai

mikrokontroler yang mengendalikan semua sensor dan mengirim data ke

Telegram.
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Gambar 4.5 Rangkaian NodeMCU
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4.2.5 Rangkaian Sistem Sesudah Finishing
a. Rangkaian Tampak Dari Atas

Merupakan tampilan sistem yang dilihat dari sudut pandang tampak dari atas.

Gambar 4.6 Rangkaian tampak Dari Atas
b. Rangkaian Tampak Dari Samping
Merupakan tampilan sistem yang dilihat dari sudut pandang dari tampak

samping.

Gambar 4.7 Rangkaian tampak Dari Samping
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4.2.6 Rangkaian Motor Servo Ke Baseboard

Berikut adalah rangkaian kabel Motor Servo yang digunakan untuk
penggerak pembuka dan penutup pakan yang terhubung kebel ke NodeMCU.
Keterangan :
a. Kabel merah terhubung ke 5V Baseboard
b. Kabel coklat terhubung Ground Baseboard
c. Kabel orange terhubung ke pin D5

4.2.7 Rangkaian LCD ke NodeMCU
Berikut adalah rangkaian kabel yang digunakan untuk menampilkan data
sensor yang melalui NodeMCU.
Keterangan :
a. Pin SCL ke D1 NodeMCU
b. Pin SDA ke Pin D2 NodeMCU
c. Pin G ke Ground

4.2.8 Rangkaian Sensor Ultrasonic
Berikut adalah rangkaian kabel Sensor Ultrasonic yang berfungsiuntuk

mendektesi kualitas udara didalam ruangan.

Keterangan :

a. Pin Analog ke A0
b. Pin VCC ke 5V
c. Pin G ke Ground

4.2.9 Rangkaian NodeMCU
Berikut adalah rangkaian kabel NodeMCU yang berfungsi untuk
menjalankan mikrokontroler dan juga koneksi internet.
Keterangan :
a. Pin A0 ke Pin Analog sensor Ultrasonic
b. Pin D1 ke SCL LCD I12C
c. Pin D2 ke SDA LCD I2C
d. Pin D5 ke Motor Servo
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4.3 Integrasi Telegram

Telegram memiliki peran penting dalam monitoring sistem agar dapat melihat
kinerja sistem. Telegram dalam pembuatan Sistem Pakan Ayam Otomatis
berbasis Internet of Things sebagai monitoring yang akan berguna untuk
memonitoring suhu, kelembaban dan kualitas udara.

Kemudian pada perangkat telegram ini terdapat perintah untuk buka dan tutup

pakan sesuai jadwal yang ditentukan.

4.3.1 Integrasi Telegram Dengan Bot Pakan Ayam

Bot Pakan Ayam adalah bot resmi dari Telegram yang tugasnya
menciptakan bot baru. Menambahkan bot Telegram menggunakan Bot Pakan
Ayam yaitu: Pada mesin pencarian bot Telegram ketik Pakan Ayam dan kemudian
pilih start. Untuk Pembahasan bot Telegram adalah sebuah bot atau robot yang
diprogram dengan berbagai perintah untuk menjalankan serangkaian instruksi
yang diberikan oleh pengguna.

Pada aplikasi Telegram Pengguna dapat mengirim pesan, perintah, dan
inline request dan juga dapat mengkontrol hof menggunakan https ke API

Telegram.

4.3.2 Pembuatan Bot Pakan Ayam pada Telegram
Untuk membuat bot di Telegram, perlu menggunakan bot Pakan Ayam,
yang merupakan bot resmi dari Telegram untuk membuat dan mengelola bot.
Dalam pembuatan bot Pakan Ayam pada Telegram. Cara ini menggunakan
Arduino IDE yang terhubung dengan cara dicoding. dengan mengakses Bot
Father dari link https: //t.me/pakanayam. Token API adalah hal utama yang
diperlukan untuk dapat mengakses Bot. Token tersebut biasa digunakan di kode
program.
Berikut adalah tata cara pembuatan Bot Telegram:
1. Klik Start kemudian pilih /newbot.
Buka Telegram pada Smartphone untuk membuat Botr pakan ayam, jika

menggunakan laptop maka perlu install telegram versi dekstop terlebih
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dahulu. Apabila terdapat permintaan /aunch telegram dekstop maka pilih
allow agar diarahkan ke telegram ke chat Bot Pakan Ayam.

Setelah itu proses /mewbot dan menuju untuk menulis username pada Bot
Pakan Ayam.

Membuat nowbot dan berhasil dibuat.

Tuliskan judul Bot atau username yang akan dibuat, Ada aturan tertentu
pembuatan username ini harus diakhiri dengan menggunakan “bot diakhir
judul seperti contoh:”Pakan Ayam Otomatis_bot”.

Tampilan username yang sudah dibuat pembuatan /newbot dengan username.

WA CEDe

< (@) Pakanayam otomatis

bot

Gambar 4.8 Tampilan Username

4.4 Implementasi Sistem Pakan Ayam berbasis Internet of Things

Sistem Pakan Ayam berbasis Internet of Things adalah sebuah sistem yang
memonitoring takaran pakan ayam, lalu kemudian data di tampilkan dalam LCD
dan juga data sensor di kirimkan ke Telegram. Motor servo akan bergerak jika
sudah memasuki waktu yang ditentukan dan berdasarkan tombol di Telegram.

Berikut adalah script untuk menghubungkan dari NodeMCU menuju ke Wifi.
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@ controller_bagian_esp32 | Arduine 1.8.19
File Edit Sketch Tools Help

controller_bagian_esp32

iLh
<WiFiclientsecure.h

WiFiClientSecure client;
UniversalTelegramBot bot (botToken, client);

chatid

Gambar 4.9 Script Terhubung ke Wifi

Setelah menghubungkan ke wifi kemudian NodeMCU ESP 32 dan Arduino Nano
membaca data sensor.

D controller_bagian_arduina_nane | Arduino 1.8.19
“ile Edit Sketch Tools Help

controller_bagian_arduino_nana

finclude <Wire.h>
e <RTC1ib.h

e <Serve.h

SoftwareSerial.h>

e <LiguidCrystal I2C.h>

TRIGGER_PIN 2
ECHO_PIN 3
= MAX DISTANCE 200

j durasi; abel durasi suara

t jarak,pakan;

servo myservo:
Softwareserial myserial(10, 11); //

RTC_DS3231 rte;

LiquidCrystal I2C led(0x27, 16, 2);

; previousbistancemillis = 0;
distancelnterval = 3000; // second

feedScheduledMorning = ;

cheduledEvening = false;
previousFesdMillisMorning = 0;
; previousFeeaMillisEvening = 0;

Gambar 4.10 Script Membaca Sensor
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@ contraller_bagian_arduino_nane | Arduino 1.8.19 - 8 X
File Edit Sketch Taols Help

centroller_bagian_arduina_nana

feedInterval =

lastCommandId = -1; to store the last o
=]

Serial.begin (§600);

mySerial.begin (9600}

¢

R_F

(EcHo_pTN, seba t
myServo.a 12);
myServo.write (90); rve to mi posit
0i
(irte.beain )}
Serial n"
W (1h;
'
(rte wer {))
rte.adjust (DateTime I InE

Gambar 4.11 Script Membaca Sensor (Lanjutan)

@ controller_bagian_arduino_nano | Arduino 1.8.19 - e x
File Edit Sketch Taols Help

controller_bagian_arduino_nana

0t
currentMillis = 0

anceMillis >= dis

(currentMillis - previcusD;

sDi

pre 11is = currentMillis;
updateLen()

sendDista

£ (mySer o1
message = mySerial.: tringuntil('\n');
imessage. t
delimiterIndex = message.lastlndexof(’:');
(delimiterIndex != -1) |
angle - message {6, delimiterIndex).toInt();
commandTd = message. (delim dex + 1).toInt{);

0 &5 angle <= 180) {
myServo.w (angle) ;
00) ;

Gambar 4.12 Script Membaca Sensor (Lanjutan)

sendDist t
PIN, LOW}; 4/ tidak akt
(TRIGGER_PIN, b Kt

(1015
PIN, LOW);
1k pada ech

(ECHO_PIN, Vi

0,034 / 2; jhitung jar X

ak;

Gambar 4.13 Script Membaca Sensor (Lanjutan)
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Setelah  NodeMCU ESP32 berhasil membaca nilai sensor tersebut
kemudian NodeMCU ESP32 mengirim data tersebut ke Telegram. Berikut adalah

script untuk mengirim ke Telegram.

Gambar 4.14 Script Mengirim Data ke Telegram

@ controller_bagian_esp32 | Arduine 1.8.19 - o X
File Edit Sketch Tools Help

Gambar 4.15 Script Mengirim Data ke Telegram (Lanjutan)

Gambar 4.16 Script Mengirim Data ke Telegram (Lanjutan)
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@ controller_bagian_esp32 | Arduine 1.8.19 - o X
File Edit Sketch Tools Help

controller_bagian_esp32

(text / [

bot. sendMessage {chat_id, "Welcome! Use /status to get distance or /servo t ntrol servo.", "W);
1

if (rext —-

bot. sendM

}

I (text.st tsWith("/buka™)) {
nt angle = text (M .toInt();
if (angle >= 0 s& angle <= 180) {

commandTds;

1
bot.sendwessage (chat_id, "Invalid angle.

1

numNewMessages - bot.getUpdates (bot.last message received + 1)

| processMessage ( ; message) |

if (message t3With("FEED: ")) {

Gambar 4.17 Script Mengirim Data ke Telegram (Lanjutan)

@ controller_bagian_esp32 | Arduine 1.8.19 - e x
File Edit Sketch Tools Help

controller_bagian_esp32

. -
numNewMessages = bot.getUpdates (bot.last message _received + 1);
¥
i
| processMessage (String message) |
)
bot.sendMessage (chatld, "Pakan Habis, Mohon di isi kembali®, "@);
} else {
b
f {distance != previcusbistance) {
" + distance + " cm", "");
i
I
b v

Gambar 4.18 Gambar Script Mengirim Data ke Telegram (Lanjutan)

Kemudian Atur waktu NodeMCU ESP32 menggunakan RTC agar

pakan terbuka secara otomatis pada waktu ditentukan
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@ controller_bagian_arduino_nano | Arduina 1.8.19 - a X
File Edit Sketch Tools Help

controller_bagian_arduino_nano

]

neduledMorning) {
feedchi
feedscheduledMorning = trus;
previcusFesdMillisMorning 1lis;

i 0 17 ss
feedchickens (now) ;

feedscheduleds

fesdscheduledsvening = trus;
previcusFeedMillisEvening - currentaillis;

Gambar 4.19 Script Konfigurasi Waktu

Gambar 4.20 Script Konfigurasi Waktu (Lanjutan)
© controller_bagian_arduine_nano | Arduine 18,19 - a x

File Edit Sketch Tools Help

controller_baglan_arduina_nano

feedChickens (DateTime now

myServo.write (€5);
ooo; /

myServa.«

= [ 0) & mem s
( 0y + mv s
0y +
[ 01 =
¢ m
A0

mySerial ol

updaterco() {

Gambar 4.21 Script Konfigurasi Waktu (Lanjutan)
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@ controller_bagian_arduino_nano | Arduino 1.8.19 - B X
File Edit Sketch Tools Help

controller_bagian_arduina_nano

led 0y
led g

led
led.pr
led
lcd
led
led
led
led
led
led
led.prir ’
ielay (20000 ;
led
led.zet
led
led
led

Gambar 4.22 Script Konfigurasi Waktu (Lanjutan)

4.4.1 Pengujian Sistem
Setelah semua sudah diatur, dilakukan pengujian sistem apakah sistem
ini berjalan sesuai dengan rencana.
1. LCD
Pengujian ini bertujuan untuk melihat data secara aktual di LCD dan

disamakan dengan data di Telegram.

2335 (LRt )

Pakan ayam otomatis
¢ @

Welcome! Use /status to get distance @Eﬁ
of /servo ta control sen Ve
ol oo .

Pakan Tinggal: cm

Gurrent dist

o

| Setting serva to 0 degrees

L

Cambar 4.23 Menunjukl;an Data
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2. Motor Servo
Pengujian ini bertujuan untuk melihat apakah motor servo bisa bergerak
sesuai diharapkan.

Tabel 4.1 Motor Servo

Keterangan Aksi

/buka 90 Motor Servo Bergerak
(perintah di Telegram)

Memasuki waktu pemberian pakan Motor Servo Bergerak

3. Telegram
Pengujian Telegram ini bertujuan untuk melihat apakah fungsi dalam telegram
berfungsi dengan semestinya. Telegram digunakan untuk memonitoring, suhu,
kelembaban dan kualitas udara, jika di klik “/status” maka telegram akan
menampilkan data-data dari sensor. Kemudian dilengkapi tombol untuk buka

atau tutup pakan.

Gambar 4.24 Tampil Awal Bot



Pakan ayam otomatis
bot

PA

21 Juli

Welcome! Use /status to get distance .
or /servo to control servo. 2334

Pakan Tinggal: cm o

Current distance: 8cm . .-

© Pesen 2 0

Gambar 4.25 Menu Pada Bot
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