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INTISARI

Penelitian ini menghadirkan sebuah alat otomatis yang dirancang untuk
memberikan pakan ikan sesuai dengan waktu yang telah ditentukan. Alat ini
dilengkapi dengan berbagai komponen, termasuk RTC (Realtime Clock) untuk
menyediakan data waktu yang akurat, sensor Ultrasonic untuk mengukur jarak
antara tutup dan pakan, motor servo sebagai akuator untuk mengendalikan
pembukaan dan penutupan celah pada wadah pakan, serta motor DC yang
terhubung dengan relay sebagai pelontar pakan.

Alat ini bekerja dengan efisien dan dapat diandalkan dalam memberikan
pakan ikan. Data jarak yang diukur oleh sensor Ultrasonic dikonversikan menjadi
persentase untuk memberikan informasi mengenai sisa pakan yang tersedia. Selain
itu, pengendalian dan monitoring alat dapat dilakukan melalui akses web pada IP
lokal alat, yang memberikan kemudahan dan fleksibilitas dalam penggunaannya.

Hasil penelitian menunjukkan bahwa alat ini beroperasi dengan baik,
sehingga pemberian pakan ikan dapat dilakukan secara otomatis sesuai dengan

waktu yang telah ditentukan.

Kata Kunci : RTC, Ultrasonic, servo, DC, web, lokal
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ABSTRACT

This research introduces an automated device designed to provide fish feed
according to predetermined schedules. The device is equipped with various
components, including a Realtime Clock (RTC) to provide accurate time data, an
Ultrasonic sensor to measure the distance between the lid and the fish feed, a servo
motor as an actuator to control the opening and closing of the feed container's
aperture, and a DC motor connected to a relay to act as the feed launcher.

The device functions efficiently and reliably in dispensing fish feed. The
distance data measured by the Ultrasonic sensor is converted into a percentage,
providing information about the remaining feed. Additionally, the control and
monitoring of the device can be accessed through a web interface using the device's
local IP, offering convenience and flexibility in its usage.

The research findings demonstrate that the device operates effectively,

enabling automatic fish feeding at pre-determined intervals.

Keywords: RTC, Ultrasonic, servo, DC, web, local
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