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INTISARI 

 

SISTEM PENGATUR PEMBERIAN MAKANAN OTOMATIS PADA 

PETERNAKAN AYAM BERBASIS MIKROKONTROLER ATMEGA 16 

 

 Dalam industri peternakan ayam tingkat intensitas human error yang 

dilakukan oleh perorangan cukup tinggi seperti: terlambat memberi makan kepada 

ternak, tidak ratanya distribusi takaran makan ternak, tingkat efisiensi waktu 

distribusi makan yang lama. Faktor biaya pengeluaran perusahaan dalam 

memperkerjakan pegawai merupakan hal yang penting. Semakin banyak pegawai 

semakin banyak juga biaya yang dikeluarkan untuk memberikan gaji terhadap 

pegawai. 

 Perancangan alat dengan sistem otomatisasi yang dapat mengurangi 

tingkat human error dan me-reduce biaya kinerja operasi industri, merupakan hal 

yang menguntungkan bagi industri peternakan. Hal ini memberikan ide untuk 

membuat dan merancang sistem pengatur pemberian makan otomatis pada 

peternakan ayam. Sistem ini diatur oleh mikrokontroler, menggunakan patokan 

waktu RTC dengan IC DS1307, sensor photodioda sebagai sensor takaran, micro 

servo dan modul buzzer sebagai kondisi output. Sebagai user interface sistem 

digunakan LCD 16x2 dan modul button. 

 Sistem yang telah dibuat dapat beroperasi sesuai kondisi-kondisi yang 

ditentukan oleh user. Tingkat human error dan tingginya biaya operasi perusahaan 

dapat dikurangi  dan memberikan keuntungan bagi perusahaan. 

 

 

Kata Kunci:  Mikrokontroler,  ATmega 16, LCD 16x2, RTC DS1307, Modul 

   Button, Modul Buzzer, Photodioda, Micro Servo. 
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BAB 1 

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang Masalah 

 

Mengingat perkembangan dunia teknologi informasi yang semakin pesat, 

banyak dikembangkan teknologi yang mendukung pekerjaan manusia mulai dari 

teknologi software maupun hardware. Dalam teknologi hardware sendiri 

mikrokontroler memiliki perkembangan teknologi yang sangat pesat. 

Perkembangan mikrokontroler juga memacu perkembangan di berbagai bidang 

termasuk bidang industry. Dengan dibuatnya berbagai alat yang membantu kinerja 

operasi industri besar maupun industri kecil yang bersifat otomatis atau 

humanless, maka akan banyak benefit yang akan didapat seperti : berkurangnya 

biaya operasi, berkurangnya tingkat human error, meningkatnya efisiensi waktu, 

meningkatnya efektifitas kinerja industri. 

 Dunia industri  terutama dunia industri peternakan ayam, pemeliharan 

perawatan ternak merupakan hal yang penting, apalagi industri peternakan ayam 

yang besar. Dalam distribusi makanan di peternakan besar tingkat human error 

yang dilakukan perorangan cukup tinggi seperti: terlambat memberi makan 

kepada ternak, tidak ratanya distribusi takaran makan ternak, tingkat effisiensi 

waktu distribusi makan yang lama. Faktor biaya pengeluaran perusahaan dalam 

memperkerjakan pegawai merupakan hal yang penting. Semakin banyak pegawai 

semakin banyak juga biaya yang dikeluarkan untuk memberikan gaji terhadap 

pegawai. 

 Dengan permasalahan paragraph diatas, adanya alat yang memiliki sistem 

otomatis yang dapat mengurangi tingkat human error dan me-reduce biaya 

kinerja operasi industri, merupakan hal yang menguntungkan bagi industri 

peternakan. Hal ini memberikan ide untuk melakukan perancangan sistem 

pengatur pemberian makanan otomatis pada peternakan ayam yang diatur oleh 

mikrokontroler menggunakan patokan waktu RTC dengan IC DS1307, sensor 
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photodioda sebagai sensor takaran, micro servo dan modul buzzer sebagai kondisi 

output sebagai user interface nya digunakan LCD 16x2 dan modul button. 

1.2 Perumusan Masalah 

 

Rumusan masalah yang dapat dibuat dalam sistem ditribusi pengatur 

makanan otomatis pada ternak ayam adalah bagaimana mengimplementasikan 

mikrokontroler atmel ATMEGA16 sebagai pengendali utama dengan berbagai 

komponen seperti : modul button, sensor photodiode, modul LCD 16x2, motor 

servo, modul RTC DS1307 dan modul buzzer. 

 

1.3 Batasan Masalah 

 

 Batasan masalah dalam penelitian ini adalah bagaimana merancang sebuah 

alat yang dikendalikan oleh sebuah mikrokontroler atmel ATMEGA16 dengan 

antarmuka sensor photodiode yang berfungsi untuk pendektesian terhadap 

penampung, baik deteksi takaran makanan penampung atau deteksi batas 

minimum penampung makanan utama, LCD 16x2 sebagai penampil informasi 

waktu dan sesi pemberian makan, modul RTC DS1307 sebagai pengatur waktu 

bagi mikrokontroler dan motor servo sebagai penggerak utama untuk membuka 

tutup penampung makan utama dan penampung takaran makanan.Sifat makanan 

yang akan diatur oleh motor servo adalah makanan kering agar lubang penampung 

mudah untuk ditutup dan penggunaan modul buzzer sebagai peringatan suara jika 

sistem melakukan output tertentu. Alat ini akan melakukan pemberian makanan 

secara otomatis apabila suatu kondisi terpenuhi dan ditempatkan pada indoor 

ruangan. Perancangan alat ini menggunakan pemrograman bahasa C. 
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1.4 Tujuan Penelitian 

 

Tujuan penelitian alat ini adalah sebagai berikut. 

a. Merancang dan mengimplementasikan sebuah alat untuk melakukan 

pengaturan pemberian makan secara otomatis berbasis mikrokontroler 

atmel ATMEGA16 pada suatu peternakan ayam. 

b. Mikrokontroler dapat berkomunikasi dengan photodioda, micro servo 

dan rtc modul. 

c. Untuk memenuhi salah satu syarat dalam menyelesaikan kurikulum S1 

Jurusan Teknik Informatika di Universitas Kristen Duta Wacana. 

 

1.5 Metodologi Penelitian 

 

Metode yang akan digunakan dalam pembuatan sistem ini adalah sebagai berikut: 

 

a. Studi Pustaka 

 

 Studi Pustaka dilakukan dengan mempelajari datasheet komponen 

mikrokontroller yang akan digunakan melalui buku, artikel, jurnal dan 

bahan lain yang bertujuan memperoleh informasi yang berkaitan 

dengan topik dan teori pendukung yang diperlukan di dalam 

pembahasan masalah-masalah yang terjadi dan berhubungan dengan 

pembuatan sistem pemberi makan ayam otomatis berbasis 

mikrokontroler AVR ATMEGA16.  

  

b. Perancangan sistem 

 

Tahap ini berisi perancangan komponen menggunakan ISIS 7 

PROFESSIONAL ,perancangan desain alat menggunakan image 

processing CorelDraw/Photoshop dan perancangan PCB dengan ARES 

7 PROFESSIONAL  untuk sistem yang akan dibangun.  
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c. Pembangunan sistem 

 

Tahap ini merupakan tahap pembuatan program pertama dilakukan 

menggunakan code vision avr  menggunakan bahasa pemrograman C. 

Jika program berjalan dengan lancar langsung akan di 

implementasikan pada  alat yang sudah dirakit menggunakan 

downloader. 

 

d. Implementasi dan testing 

 

Pada tahap ini dilakukan pengujian terhadap alat yang telah dibuat, 

Pengujian ini akan melibatkan suatu peternakan ayam, dimana akan 

diamati apakah alat pemberi makan ayam otomatis memberikan 

efisiensi pekerjaan pada peternakan ayam tersebut. 

 

e. Analisis hasil percobaan dan evaluasi 

 

Setelah dilakukan pengujian dalam suatu peternakan ayam, tahap 

selanjutnya adalah menganalisis keefektifan alat tersebut dilihat dari 

tingkat kefektifitasanya baik dari segi biaya operasi peternakan 

ataupun effisiensi waktu operasi harian pada peternakan tersebut. 

  

f. Metode Pengumpulan Data 

 

 Studi Pustaka 

 Studi Pustaka dilakukan dengan mempelajari datasheet komponen 

mikrokontroller yang akan digunakan melalui buku, artikel, jurnal dan 

bahan lain yang bertujuan memperoleh informasi yang berkaitan 

dengan topik dan teori pendukung yang diperlukan di dalam 

pembahasan masalah-masalah yang terjadi dan berhubungan dengan 
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pembuatan sistem pengatur pemberian makan ayam otomatis berbasis 

mikrokontroler AVR ATMEGA16.  

 

g. Metode Pembangunan Sistem  

 Perancangan Design dan Simulasi 

 Pembuatan Alat  

 Implementasi dan Testing 

 Analisis dan Penarikan Kesimpulan 

 

1.6 Sistematika Penulisan 

 

BAB 1 : PENDAHULUAN 

Membahas tentang latar belakang masalah, perumusan masalah,    

batasan masalah, tujuan tugas akhir, metodologi penelitian dan 

sistematika penulisan laporan. 

 

 BAB 2 : LANDASAN TEORI 

Membahas teori yang dijadikan landasan dalam pembuatan tugas 

akhir. Landasan teori dalam penelitian ini dibagi menjadi dua 

bagian, yaitu pembahasan perangakat keras yang digunakan, dan 

pembahasan software yang digunakan. 

  

 BAB 3 : ANALISA DAN PERANCANGAN 

Bab ini berisi flowchart diagram untuk menggambarkan alur 

kerja alat. Pada bab ini juga berisi desain alat , desain koneksi pin 

dan analisa alat.  

  

 BAB 4 : IMPLEMENTASI SISTEM 

Bab ini berisi capture program dan alat yang telah dibuat 

dilengkapi dengan keterangan capture program dan alat. Dalam 

bab ini juga berisi hasil testing terhadap alat yang telah selesai 
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dibuat, dan berisi hasil ujicoba komponen-komponen yang 

memerlukan penelitian. 

 

 BAB 5 : KESIMPULAN DAN SARAN 

Bab ini berisi hasil penelitian yang dilakukan apakah sesuai 

dengan tujuan masalah yang dibuat dan saran pengembangan 

lebih lanjut tentang persoalan yang belum tuntas diteliti pada 

penelitian ini dan hal-hal yang perlu dikembangkan secara lebih 

lanjut untuk sistem yang telah dibuat. 
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BAB 5 

KESIMPULAN DAN SARAN 

 

5.1 Kesimpulan 

Berdasarkan analisa dan pembahasan pada BAB 3 dan BAB 4 serta 

hasil dari simulasi sistem dapat disimpulkan sebagai berikut : 

a. Alat yang telah dirancang dapat beroperasi sesuai dengan kondisi-

kondisi yang berikan oleh komponen-komponen modul. 

b. Alat dapat membaca sensor photodioda yang di fungsikan sebagai 

alat deteksi batas makanan pada penampung bawah/takar dan 

digunakan untuk memberikan kondisi untuk menutup dan 

membuka micro servo dan penentuan kondisi terhadap nyala 

modul buzzer warning merah. 

c. Alat dapat membaca data rtc yang digunakan sebagai patokan 

waktu dan penentuan kondisi waktu pemberian makan terhadap 

hewan ternak. 

d. Alat dapat menggerakkan micro servo dalam kondisi buka dan 

kondisi tutup sebagai penutup katup penampung sesuai dengan 

kondisi yang ditentukan. 

 

5.2 Saran 

Untuk pengembangan alat pada masa yang akan datang, penulis 

menyarankan beberapa hal, yaitu : 

a. Sensor pada penampung takaran dapat dibuat dinamis agar user 

dapat menentukan sendiri jumlah takaran setiap letak sensor. 

b. Dilakukan penelitian lebih lanjut untuk pengembangan kepresisian 

volume tarakan output sistem. 
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