eyieyer uabap Niuyaijod uizi edue)

5
L=
o
=
o
=}
Q
3
[}
=}
Q
c
3
(=
3
==
o
=}
Q.
o
=
3
[}
3
T
o
=
o
o
=i
<
o
=
wn
(1)
o
o
Q
Q
=}
Q
-
Q
=
w
o
c
=
c
=
=~
o
=
<
o
=
=
=
3
Q.
o
o
3
o
[}
=}
-
(=
==
o
T
o
T
c
=

VANV
LERELS

HINYILNOd

g
v
[
=}
Q
[
7
T
o
=
—
Q.
o
==
3
[}
-
[
Q
=
o
=
==
[}
T
[}
=
ot
=
Q
o
=
<
o
=
Q
g
L
[
-
v
o
-
(1)
==
=,
==
4
[
Q
m
—
S
o
=
o
-
-
o

&
o
(1]
>
Q
s
=
T
o
=
=
o
>
<
1Y
=
3
-+
[
~
=
(1]
T
m
=3
-
>
Q
Y
=
T
(]
=
2
S
Pl
o
s
T
(]
=
o
=
Q
=1
T
(1]
>
e
=
o
=1
5
<
1Y)
3
I
5
T
o
>
=
=
Q
=
)
T
=]
=
O
=
T
(]
>
—
w
Q
>
=
=5
-4
~
1
-
o
<
ot
=
o
(<
o
=
%)
s
Y]
=
s
3
o
w
L
[
=

2o
v
=
0
T
~*
8

==
m
x
0
o
-+
Y
2.
;
o
=)
=
®
x
E.
x
4
D
Q
o
=.
b
o
=
m
-
-+
Y

-
o
o
=
o
3
Q
3
(]
=3
Q
=
=,
T
wn
(]
o
o
-
o
=
o
-
o
c
n
o
c
=
c
=
~
o
=
<
o
~
=3
=
3
-
o
3
T
o
3
[}
3
n
o
=]
-
c
=
=~
o
3
Q.
o
=]
3
(]
3
<
m
o
c
-
=
o
=
w
c
3
=
(]
=

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

RANCANG BANGUN SISTEM TEMPAT MAKAN KUCING
OTOMATIS BERBASIS APLIKASI ANDROID
TERINTEGRASI KAMERA DAN AUDIO UNTUK
PEMANTAUAN JARAK JAUH

“ Rancang Bangun Sistem Tempat Makan Kucing Otomatis

29

Terintegrasi Kamera dan Audio Untuk Pemantauan Jarak Jau

TUGAS AKHIR

Diajukan sebagai salah satu syarat untuk memperoleh gelar
Diploma Tiga

OENTORO SULISTIYONO
2203332034

PROGRAM STUDI TEKNIK TELEKOMUNIKASI
JURUSAN TEKNIK ELEKTRO
POLITEKNIK NEGERI JAKARTA
2025



Tg)
(o)
=
[\
o
—_—

=
-
~

ii

=
oY
>;
<
<

HALAMAN PERNYATAAN ORISINALITAS

Tugas Akhir ini adalah hasil karya saya sendiri dan semua

Hak Cipta:

JN_ 1.Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta




LEMBAR PENGESAHAN TUGAS AKHIR

E =
M a—
1 g m < |
5 : : 8
5 5 T UiXY oy £ 2
& T 88 s
e \% 2@ MGM 18
: % m. £ 58 &8 £c
EEA D Z=-> = o
5 § 8 : 5z
3 8§ , : | |
2 : : 3
5 g B E s
.m m = M. ~ )
<, _§2 .
E52 %3
Cipta milik 5
Hak Cipta: -

_1.Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :

a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.
b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta



edue)
HabaN Yiwya3jod Uizl
ejeyer|

TAR t dan
@ KATA PENGAN a, karena atas berka .
Yang Maha Esa, . Tugas Akhir
£ ada Tuhan ir ini. Penulisan Tug
ij a panjatkan kep . Tueas Akhir ini. apai gelar
£ Puji syukur say dapat menyelesaikan Tug syarat untuk mencap .
=1 ulis dapa i salah satu i bahwa tanp
N ; v g" rahmat-Nya, pen rangka memenuhi sa Penulis menyadari ba | pada
Oos = X i dilakukan dalam i 1 Jakarta. iahan sampai
5vmdn 3z dilaku iteknik Negeri erkulia .
52855 3 i ica (D3) Politekni i_piliak, dafismasap lesaikan
3 @ ‘ég & o Diploma Tiga (D3) 1 berbagai pihak; ] lis untuk, menye
(=] E. %’3 .o - p . bingan dal‘l ht bagl penu ) ada:
5 Te8 =) bantuan dan bim ir ini,.sangatlah su kan terima kasih kep
3 5 @ — Akhir > . capka ) M . Han.
e 258 = as engu Pd.,
g § % T % penyusunan Tug Oleh karena itu, penuhs . Dita Indra Febryal’ltla > a. dan
S ¢ o = ir ini. Ole T. dan ktu tenaga,
2358 — as Akhir SST., M.T, iakan waktu,
5 s ER ~ Tug . i Rafsyam, h menyedia _—
§. & rS = 1. Dr. Yenniwarti imbing penulis yang tela nan tugas akHhir ini; .
5583 Q - dosen’pembim is dalam penyusu liteknik Negeri
3 g ?.'.g Q selaku do arahkan penulls Teknik Elektro Poli
D =35 = =1 ) meng an le q
-g 'g ? o e piklran untuk . karyawan Jurus ikasl;
® S Y] r dan E lekomun an
333k = Sélufuh staf pengaja Studi Teknik Tele kefiBenfilin lkung
3335 2. Se ram berikan
3 § ﬁ:g g" karta, khususnya Prog lis yang telah mem
e < Ja rga penu n
n E 59 dan kelua g embuata
352 Orang tua ulis dalam p '
o 8 S 3 : ekan pen ir in1
al I khi
Q=37 ial dan moral; o selaku tugas a
825 materia i Setianto Suwarn lamapembuatafl
il iy dia Putri bantu se
o 5 = Na . em
8 g = Salma ntiasa m
e 3% 4. ir ini, yang sena , ang
g E% s akhur in, ilalui bersama; I teman seperjuangan y
: 2 2 {QRuruknya sudEi i B 2022 sebagai
o L
; z gz‘ bai an Telekomiinikasi i & i baiknya
3835 ). Telgy tem lesaikan tugas a kan namanya tetap
Z" :‘T ;g ama- sama menye idak bisa saya sebut
35 o bers tu nama yang tida embalas
2833 rta salah sa berkenan m v
Se ng. Esa
e =3 a kenang hing Tuhan Ya oga tugas a
3 53 S enulis berharap embantu. Sem
g Ef Aldur O pihak yang telah m tahuan kedepannya:
=]
= 53 ala kebaikan, semua bangan ilmu penge
3 gt seg anfaat bagipengem ok. 7 Juli 2025
T E% membawa m Depok,
5 g /
z
2
-]
<
"5’:
2 Penulis
5
-
)
3
2
o
>

v



eyieyer uabap Niuyaijod uizi edue)

g
v
[
=}
Q
[
7
T
o
=
—
Q.
o
==
=
[}
-
[
)
=
o
=
==
[}
T
[}
=
ot
=
Q
o
=
<
o
=
Q
g
L
[
-
v
o
=
(1)
==
=,
==
-
[
Q
m
—
S
o
=
o
-
-
o

N
Qoo
) 5]
s 28
= @
Qe s
355
) =
g2z
E]
3 <
(= Q
3 c
=3 3
o e
5 =
~
Sa 3
3 =%
3 5
m 2!
5
RN
T e S
= o
T
533
S eg
=
< ®
) 2
T
s @3
Q 5
59 0
S =
8 o
8 7
< °
w m
o 5
c 2 £
= =
c 4
—p el
2273
= <
i S
- —4
€ 9 3
= x5
s
3. °
o
v 2
Q —
3 £
5 B
o°
z ¢
o
~ 3
5 T
S B
T =
c S
= @
Q
=
=
q.
=
~
Q
&
=
o
3.
[
=
Q
=
w
[
8
Cad
=
3
1)
w
o
Q
7

2o
m
=
0
S
~*
Y

ar
9
x
0
©
-+
Y
g.
;
o
-]
=‘
o
x
E.
x
=
o
Q
)
=.
b
o
x
)
‘
-+
Y

-
2
o
=
o
=
Q
3
[}
=}
Q
c
-
T
w
[}
o
o
b=
o
=
o
-
o
c
n
o
c
=
<
-
~
o
-
<
o
~
=
w
=
-
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
=
==
Q
=
Q.
o
=
3
[}
=
<
[}
o
c
-
=
o
=
w
S
3
=
[}
-

RANCANG BANGUN SISTEM TEMPAT MAKAN KUCING OTOMATIS
BERBASIS APLIKASI ANDROID TERINTEGRASI KAMERA DAN AUDIO
UNTUK PEMANTAUAN JARAK JAUH

RANCANG BANGUN SISTEM TEMPAT MAKAN KUCING OTOMATIS
TERINTEGRASI KAMERA DAN AUDIO UNTUK PEMANTAUAN JARAK JAUH

ABSTRAK

Kebutuhan perawatan kucing semakin meningkat, terutama bagi pemilik yang sibuk
hingga sering terlambat memberi pakan secara teratur. Untuk itu, dikembangkan sistem
tempat makan kucing otomatis berbasis Internet of Things (loT) yang terintegrasi dengan
kamera, audio, dan aplikasi Android. Sistem ini menggunakan mikrokontroler ESP32 yang
terhubung dengan sensor ultrasonic (untuk deteksi kucing dan ketersediaan pakan), load
cell HX711 (untuk pengukuran berat makanan), DEPlayer Mini (untuk pemutaran suara),
motor servo (untuk membuka/tutup tempat penyimpanan), motor stepper (untuk
mendorong/menarik wadah makan), serta webcam untuk pemantauan visual. Modul RTC
DS323 1 digunakan untuk menjadwalkan pemberian pakan otomatis pukul 09.00 dan 18.00
WIB, serta tersedia fitur pemberian pakan manual via aplikasi dan juga mengetahui sisa
makanan dalam wadah dalam satuan berat untuk mengefesiensikan waktu dalam
pemberian pakan. Hasil pengujian menunjukkan sensovultrasonic atas mendeteksi status
“out of stock” atau “available’ dalam 4-5 detik. Load cell merespons beratideal 20 gram
dengan toleransi +2 gram dalam waktu 1 detik dan memicu servo membuka/tutup wadah
secara otomatis dengan logic 1 “‘terbuka” dana logic 0 “tertutup’’. DFPlayer memutar
suara pada waktu makan sesuai jadwal. Al-danultrasonic depan mendeteksi keberadaan
kucing dalam jarak <30 cm, lalu mengaktifkan motor stepper untuk mendorong/menarik
wadah sejauh 2048 langkah selama 7,28 detik. Keunggulan sistem ini terletak pada
kemampuannya mengenali hanya kucing, menjalankan pemberian makan secara otomatis
dan real-time, serta memberikan kendali penuh bagi pengguna melalui Android. Sistem ini
efektif dalam menjaga pola makan dan kesehatan hewan peliharaan terutama kucing.

Kata Kunci : Al, Android, ESP32, Firebase, lIoT, Load Cell, OtomatisasiyReal-time,
Servo, Stepper.
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DESIGN AND DEVELOPMENT OF AN AUTOMATIC CAT FEEDING SYSTEM
BASED ON A ANDROID APPLICATION INTEGRATED WITH CAMERA AND
AUDIO FOR REMOTE MONITORING
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DESIGN AND DEVELOPMENT OF AN INTEGRATED AUTOMATIC CAT FEEDING
SYSTEM WITH CAMERA AND AUDIO FOR REMOTE MONITORING

ABSTRACT

The demand for cat care is increasing, especially.among busy owners who often fail to feed
their cats regularly. To address this, an Internet of Things (loT)-based automatic cat feeder
system has been developed, integrated with-a camera, audio, and an Android app. The
system uses an ESP32 microcontroller connected. to.anultrasonic sensor (for cat detection
and food availability), an HX711 load cell (for measuring food weight), a DFEPlayer Mini
(for seund playback), a servo motor (for opening/closing the storage compartment), a
stepper. motor (for pushing/pulling the food container); and a webcam for visual
monitoring. The DS3231 RTC module is used to schedule automatic feeding at 09:00 and
18:00 WIB, and there is also a manual feeding feature.via the app, as well as the ability to
check the remaining food in the container in weight units to optimize feeding time. Test
results show that the upper ultrasonic-sensor detectssthe “out of stock™ or “available”
status within 4-5 seconds. The load cell responds to the ideal weight of 20 grams with a
tolerance of 2 grams within 1 second and triggers the servo to automatically open/close
the container with logic 1 ‘open’ and logic 0 “closed.” DF Player plays a sound at feeding
time according to the schedule. The AL and front ultrasonic sensor detect the presence of
a cat within a distance of <30 cm, then activate the stepper motor to push/pull the container
2048 steps over 7.28 seconds. The system's key advantage lies in its ability to recognize
only cats, perform automatic and real-time feeding, and provide full user control via
Android. This system.is_effective'in maintaining feeding patterns-and the health of pets,
particularly cats.
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Keywords : Android, Artificial Intelligence (Al), Automation, ESP32, Firebase, IoT, Load
Cel, Servo, Stepper.

vi



eyieyer uabap Niuyaijod uizi edue)

g
v
[
=}
Q
[
7
T
o
=
—
Q.
o
==
=
[}
-
[
)
=
o
=
==
[}
T
[}
=
ot
=
Q
o
=
<
o
=
Q
g
L
[
-
v
o
=
(1)
==
=,
==
-
[
Q
m
—
-
o
=
o
-
-
o

N
= - Y
) 5]
s 28
= @
Qe s
355
= -
833
=]
3 <
c o
3 c
=3 3
o e
5 =
~
Sa 3
3 =%
3 5
m 2’
-
RN
BT o5
= o
T
533
S eg
=
< ®
) 2
T
s @3
Q 5
59 0
S =
en’ (Y]
8 P>
< °
w m
o 5
c 2 £
= =
c 4
—p el
2273
= <
i S
- —4
€ 9 3
= x5
s
3. °
o S
S £
m —
3 £
5 B
o°
z ¢
o
~ 3
5 T
S B
T =
c S
= @
Q
=
=
q.
=
~
Q
&
=
o
3.
[
=
Q
=
w
[
8
Cad
=
3
1)
w
o
Q
7

X
m
=
0
S
~*
Y

ar
9
x
0
©
-+
Y
2.
;
o
-]
;‘
o
x
E.
x
=
o
Q
)
:.
b
o
x
)
*
-+
Y

-
o
o
=
o
>
Q
3
(]
>
Q
=
=,
T
w
(]
o
o
-
o
=
o
~
o
c
w
o
c
=
<
=
~
o
=
<
o
~
=3
w
=
-
o
3
T
o
3
[}
>
n
o
=]
-
c
3
==
o
3
Q.
o
=]
3
(]
=
<
m
o
c
-
=
o
>
w
c
3
o
(]
=

DAFTARISI

HALAMAN PERNYATAAN ORISINALITAS ..ottt il
LEMBAR PENGESAHAN TUGAS AKHIR .......ccoiiiiieeeieeeeceeee e iii
KATAPENGANTAR ...ttt v
ABSTRAK ..ottt xR . ....c.oeeneeneeaeeeaeenn vii
ABSTRACT ... sl BB i e vii
DAFTARISI.....cocuvneene gl oeeeieeeeeeneeereeneenees S N+ vii
DAFTAR GAMBAR ittt Bt eie et sveesieeseveesee s adiae e e X
DAFTAR TABELA ... o eeveeeeeneeatatheeotthee Baeeeeneeeneeeeesneeseesneesseenssallne Xi
DAFTAR LAMPIRAN ...t eiieiieesteeeeieeieeetteeeeeasns e sasheeeabae e B ereanseessneenseensnes xii
BAB IPENDAHULUAN ....ccoiiiiiiniinuieeisastsnssnscssssssesssssssessassassssosstossssstssssssssssssss 1
1.1 (Latar BelaKang.....ooueeceereessieeseeeeeeeneeatineanneeee dbanseeeesdanneeees anneeeesaaseesenassseensnes 1
1.2 Perumusan Masalah ... i et et 2
1.3§ Wuuan.............. S N A . ... 2
1.4 Wuaran.............. —. . A AN A ... 2
BAB II TINJAUAN PUSTAKA ........cccciiiiisnnnnssssssanssiisrnssscescsesibsssassnsssassssssssess 3
2.1 Internet Of ThingS...coiueeiieiieaiie ittt e e s 800 e neasnneanneaannesneseeeeenne 3
2.2 WtWsonic........ . V. oV B L o ad V4. QI I V.. ... 3
2.3 MOotor Servo SGOO0R ... o i i atitienniiesiieseshnnesstesethaesessbessnstastbessnneesanneeenneees 4
2.4 Loadcell HXTT T i i i 00 ittt e anee e 5
2.5 DIPIZSA.......... K ... .. ... 6
26 Speakoh Q... N W AN @AY . 48 B A V... 7
2.7 Real Time Clock (RTC) DS3231 ... .o e o 7
2.8 B S P 3 h eeeeeeeeeeeeeeeeeeeesteetestesaeeteeaeesae e eesadae e e 8
2.9 Firebase...... N\ NI ..o ooeeoeneenneenneeenneenneennssaa Y 10
2.10 MOLOT StEPPET ... i iissmnsssnnssnnessnssssnssnssssss g EEE T et eeereeeeenareens 11
211 Arduino IDE.......oooiiiiii ettt e 12
2.12 LeVel SHIfIET ..oouiiiiieiie e 12
2.13 Quality of Service (Q0S) ...cuuucueeiueeiiieeiieiieee ettt 13
2.14 Receive Signal Strenght Indicator (RSSI) ...........cccuveeveeeeoeeieiiiieieeeieeene, 15
BAB III PERENCANAAN DAN REALISASL.....civviinniinnninnenssnnsssescssncsannens 17
3.1 Rancangan Alat..........ccoeeuiiieiiieeiiie e e 17

3.1.1 DeSKITPST AlAL ..ccuevieeiiiieiieeiie ettt e 17

vil



eyieyer uabap Niuyaijod uizi edue)

undede )ynjuaq wejep 1ui sijn} eA1e) Ynin|as neje ueibeqas yelueqiadwaw uep uelwnwnbusw buese|iq °z
ejie)er 13BN yiuyalijod 1efem Buek uebunuada)) ueyibniaw yepn uedipnbuad 'q

=
ﬁx' 3.1.2 Cara Kerja Alat.......c.oceeiieiiiiiiiccceeee e 18
(@) 3.1.3 Flowchart Cara Kerja Alat ...........cccccooveveuieeeeeeieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeenane, 19
=~ T
n-ry 3.1.4 Spesifikasi Alal........ccceeeeiiieiiieeieeecie e e 20
g § -Q =y 3.1.5 Diagram Blok Sistem Alaf ............cccoooviiiiiiiiiiiiiiiccc 23
é‘; §' T 3.2 RealiSasi AlAf.......ocvovoveeieiieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee ettt 25
ié z 3.2.1 Realisast Casing .........ocueuueeeasitiineee s et 25
25 = 3.2.2 Realisasi Pembuatan Firebase....................o e B eeveeeeeernnnenencnnn. 25
g g- ,Er 3.2.3 Perancangan Mikrokontroler ESP32 ...........c.oooooiiiiiinn e, 29
5 2 3.2.4 Perancangafl PEOZram ESP32 .........coooeeorreeerrrreeersooos e o 34
L)
oo 1]
25 B BABIV PEMBAHASAN .....ccnscconernnnmnsisbeestiees Sussssssssssssssssssssssssssssssssilin 42
v -
? e «. 4.1. Pengujian ultrasonic tempat penyimpanan pakan ............5..coeeereeerennnn. 42
T = Q
§§- -3 4.1.1 Deskripsi Pengujian Ultrasonic Tempat Penyimpanan Makanan ...... 43
= el
%3 g" 44.2 Setup Pengujian Ultrasonic Tempat Penyimpanan Makanan........... 43
-‘: ;' 4.1.3 Prosedur pengujian Ultrasonic Tempat Penyimpanan Makanan ....... 43
o=
§§ 4.1.4 Data Hasil Pengujian Ultrasonic Tempat Penyimpanan Makanan .... 43
gg’ 4.2. Pengujian Loadcell Dengan Servo dan DFPlayer Untuk Sistem Beban
TT Makanan Pada Wadah ........ ... e 45
=}
%g 4.2.1 Deskripsi Pengujian Sistem Loadcell dengan Servo Terintegrasi
i 2 DfPlayer Untuk Sistem Beban Makanan Pada Wadah ...................... 45
=]
% g 4.2.2 Set up Pengujian Sistem Loadcell Dengan Servo Terintegrasi
55 DfPlayer Untuk Sistem. Beban Makanan Pada Wadah .................... 46
f='”r'§ 4.2.3 Prosedur Pengujian . Sistem. Loadcell Dengan. Servo Terintegrasi
'§ ; DfPlayer Untuk Sistem Beban Makanan Pada Wadah ...................... 47
%2 4.2.4.Data hasil pengujian Sistem [oadcell Dengan Servo Terintegrasi
= & DfPlayer Untuk Sistem Beban Makanan Pada Wadah ...................... 48
c
§ ;’5 4.3. Pengujian Ultrasonic Depan Dengan Al dan Motor Stepper Untuk Keluar
i’ = Masuk Wadah MaKANAM .......cooveeeeeeereeeseeeseeassesssesassssanssasesassassesanesssneeseeeshe 48
c
gg. 4.3.1 Deskripsi pengujian ultrasonic depan dengan ai dan motor stepper
g2 untuk keluarmasuk wadah makanan ...............oc..o..ooommiiiiin L0 49
=
! 4.3.2 Set up pengujian ultrasenic. depan dengan ai dan.metor stepper untuk
= keluar masuk wadah makanan..............ccoccoiiiiniiin 49
?: 4.3.3 Prosedur pengujian ultrasonic depan dengan ai dan motor stepper untuk
% keluar masuk wadah makanan..............coccooiiiiinii 50
§ 4.3.4 Data Hasil Pengujian ultrasonic depan dengan ai dan motor stepper
g untuk keluar masuk wadah makanan ...............cccooeiiiiiinnnn 52
5 4.4 Pengujian Fitur Tambahan Tombol Suara Menyala...........ccccccoceeniinennne. 52
Y
§ 4.4.1 DeSKIIipsi PENGUIIAN.........ccoovevevieieieeeeieeeeeeeeeeee e 52
= 4.4.2 Prosedur Pengujian..........cccccueeeuieeriieeniieeniee e s 53

viii



eyieyer uabap Niuyaijod uizi edue)

g
v
[
=}
Q
[
7
T
o
=
—
Q.
o
==
=
[}
-
[
)
=
o
=
==
[}
T
[}
=
ot
=
Q
o
=
<
o
=
Q
g
L
[
-
v
o
-
(1)
==
=,
==
-
[
Q
m
—
S
o
=
o
-
-
o

N
= - Y
) 5]
s 28
5 2 @
Qe s
355
= -
g2z
=]
3 <
(= Q
(=
233
o g
5 =
~
Sa 3
3 =%
3 -
o s
RN
BT o5
=
o
533
S eg
5
< ®
) 2
T
s @3
Q 5
58 o
3 =
en’ (Y]
8 7
< °
w m
o 5
c 2 £
= =
c 4
25
2273
2 o<
i S
- —4
€ 9 3
= x5
s
3. °
o
v 2
Q —
3 £
5 B
°
z ¢
o
~ 3
5 T
S B
T =
c S
= @
Q
=
=,
q.
=
~
Q
&
=
o
3.
[
=
Q
=
w
[
8
Cad
=
3
1)
w
o
Q
=3

2o
m
=
0
S
~*
Y

ar
9
x
0
©
-+
Y
g.
;
o
-]
=‘
o
x
E.
x
=
o
Q
)
:.
b
o
x
)
‘
-+
Y

-
2
o
=
o
=
Q
3
[}
=}
Q
c
-
T
w
[}
o
o
b=
o
=
o
-
o
c
n
o
c
=
<
-
~
o
-
<
o
~
=
w
=
-
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
=
==
Q
=
Q.
o
=
3
[}
=
<
[}
o
c
-
=
o
=
w
S
3
=
[}
-

4.4.3 Data Hasil Pengujian..........ccccccveeieeiiienieeiiienie et sve e 53
4.5. Pengujian Nilai RSSTESP32 .....oooiiiiiiiieeeceeeeeee e 53
4.5.1 Deskripsi Pengujian...........cccceecvveeeiiiieniiieeiee et 53
4.5.2 Prosedur Pengujian..........cccceecuierieeiienieeiieeie ettt 54
4.5.3 Data Hasil Pengujian..........ccccccveviieiiienieeiiienieeieesie e sve e 54
4.5.4 Analisa Pengujian...........ccooeeeoeasitile o iiiune e ie e 55
4.6. Pengujian QOS ESP32 ...t itiinn e B e 55
4.6.1 Deskripsi Pengujinu .. .......ccooveriieiiienieeiiienieereesvatiine s B e eeveeneeens 55
4.6.2 Set up Alabi it aba e 56
4.6.3 ProsedUrPengujian...........cccueerueeeiiteesBaerecinieeieeriieeieesieeeneeseveenssadineod 56
4.6.4 Data Hasil Pengujlan .....iu..........ccoioeieeeiinieiiaties aeeeeeeeieeneeereenneesaens 56
4.6.5 Analisa Pengujiail.cccc i coueeienenieeecsine e ciiese st obe e e 57
4.7. Pengujian Keseluruhan Alaf...............ueeeiii i ieeine ettt 58
4.77.1 DesKripsi PENZUIIAN ....eeerueeneeenesssdinasnseenedansseessaanseenssaasseesiaasnseesnnasseens 58
H.7.2 Setup alat S A A B BN .. 59
4.7.3 Prosedur PENGUJIAN ... iiiuusssiiiteneeereen aionsaenereesdansseeensiansseenseiannasseens 60
4.7.4 Hasil PeNnGUIIAN ....c.veeneeee s i iiiiiiiiitessseesereeesssihnnanseenensinnneneseedhnasnnasnseens 62
4.8." Analisa Keselurtthan................oo i i 63
BAB'V PENUTUP 66
5.1 ReSfimpulan..... e et Tt I P A Il VA . 66
52 S&EM ... R EAY "™ BN TANYA A ... 67
DAFTAR PUSTAKA oiiioereeiiiieisssseessssnssesssssanecsssonssasssssnsssssssssssssssssssssssssnssscssses 68
DAFTAR RIWAYAT HIDUP ....ccccciveussusssnssassasssnssassssssassssssasssnsssassasssasssasescess 69
LAMPIRAN Q........ N . L W. . .4 . 9. 7 B . | ... 70

X



eyieyer uabap Niuyaijod uizi edue)

g
v
[
=}
Q
[
7
T
o
=
—
Q.
o
==
=
[}
-
[
)
=
o
=
==
[}
T
[}
=
ot
=
Q
o
=
<
o
=
Q
g
L
[
-
v
o
-
(1)
==
=,
==
-
[
Q
m
—
S
o
=
o
-
-
o

N
= - Y
) 5]
s 28
5 2 @
Qe s
355
= -
g2z
=]
3 <
(= Q
(=
233
o g
5 =
~
Sa 3
3 =%
3 -
o s
RN
BT o5
=
o
533
S eg
5
< ®
) 2
T
s @3
Q 5
58 o
3 =
en’ (Y]
8 7
< °
w m
o 5
c 2 £
= =
c 4
25
2273
2 o<
i S
- —4
€ 9 3
= x5
s
3. °
o
v 2
Q —
3 £
5 B
°
z ¢
o
~ 3
5 T
S B
T =
c S
= @
Q
=
=,
q.
=
~
Q
&
=
o
3.
[
=
Q
=
w
[
8
Cad
=
3
1)
w
o
Q
=3

2o
m
=
0
S
~*
Y

ar
9
x
0
©
-+
Y
g.
;
o
-]
=‘
o
x
E.
x
=
o
Q
)
:.
b
o
x
)
‘
-+
Y

-
2
o
=
o
=

Q
3
[}
=}

Q
c
-

T
w
[}
o
o

b=
o
=
o
-
o
c
n
o
c
=
<
-
~
o
-

<
o
~
=
w
=
-
o
=

T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
=
==
Q
=
Q.
o
=
3
[}
=

<
[}
o
c
-
=
o
=
w
S
3
=
[}
-

Gambar 2.1
Gambar 2.2
Gambar 2.3
Gambar 2.2
Gambar 2.3
Gambar 2.4
Gambar 2.5
Gambar 2.6
Gambar 2.7
Gambar 2.8
Gambar 3.1
Gambar 3.2
Gambar 3.3
Gambar 3.4
Gambar 3.5
Gambar 3.6
Gambar 3.7
Gambar 3.8
Gambar 3.9
Gambar 3.10
Gambar 3.11
Gambar 3.12
Gambar 3.13
Gambar 3.14
Gambar 3.15
Gambar 3.16
Gambar 4.1
Gambar 4.2
Gambar 4.3

Gambar 4.4
Gambar 4.5
Gambar 4.6

Gambar 4.7
Gambar 4.8
Gambar 4.9

DAFTAR GAMBAR
UIFASONIC ..ottt 4
Motor Servo SG90R Penyimpanan Makanan ...........cccceeeeverveecreereenennnne 4
SeNSOT HXTTT .ottt 5
DAPIAYET MMttt ettt e s 6
SPCAKCT ..ottt ettt te st te ettt e e e ssaessaessseessaesseesseesssenns 7
R Time CIOCK ..ottt 8
ESP32 g8 ettt ene ettt aeeaeenes 9
Realtime database...............ostil o cestl i e Mot 10
1\ (01 10) N1 757070 1C) e SRS 11
Level SHIfter ...t i it a i e e 12
[ustrasi Sistem Tempat Makan Kucing Otomatis ..........cci. e eveennnne 18
Flowchart cara kerja tempat makan kucing otomatis..............c. ... 20
Diagram.Blok Sistem Tempat Makan Kucing otomatis ................... .0 24
Ukuran Casing Tempat Makan KUCIEZ. ..oh ... eeeeerieeieeieieeieieseeeeeeeeeasia 25
Flowchart Pembuatan Firebase Untuk Sistem Alat.............cccoceeveneneed 26
Tampilan Awal FIT€DASE ...............ccovueeviieieeerieent et et e esiee e 27
Tampilan Database Real-Time Firebase..........ccco.ooiaieiniiteniitonicncnneee. 28
Tampilan pada Authentication ... i ... oveie e iiet et 28
Skematik Rangkaian Sistem Tempat Makan Kucing Otomatis............... 29
Rangkaian Skematik Ultrasonic Atas.....cce.....ibveneneiiiene e ciiene et 30
Rangkaian Skematik Ultrasonic Depan..........&ccocoo e it 31
Rangkaian Skematik HX7 11 .....ciitiiiiioioniennee i e deeeee e iesnnenenens 32
Rangkaian Skematik DfPlayer ... i denieee e deesee s 32
Rangkaian Skematik Motor Servo................ctceeecdovneedeviinene. 33
Rangkaian Skematik Motor Stepperwuiiiccii.c.itoniiicn i 34
Rangkaian Skematik Real Time Clock..........cmmiineennsidinnnieniesinennnnns 34
Set Up Pengujian Ultrasonic Tempat Penyimpanan Makanan................. 43
Jarak tiap makanan kucing dengan ultrasonic............cccecevveveererceenunnnne. 44
Set Up Pengujian Sistem Loadcell Dengan Servo Terintegrasi Dfplayer
untuk Sistem Beban Makanan pada Wadah..i...........ccc.cc..fbeiiieieeiinennnn, 46
Kondisi wadah kosong dan servo terbuka............cccooceeveiiiiiiiiiniinninnn. 47
Kondisi wadah terisi dan Servo tertutup™. .....cceeereerreereerreaaeasneasaesiaeenenns 47
Set up pengujian ultrasonic depan dengan ai dan motor stepper untuk
keluar masuk wadah makanan.................... e 50
Kondisi sistem tidak mendeteksi‘kucing(tidak bekerja)........................... 50
Kondisi sistem mendeteksi kucing (bekerja) ........coeeeevereeeeneneenienennnns 51
Waktu kerja sudah selesai (tidak bekerja)..........cccccovieniiiiiiiniininnienns 51



eyieyer uabap Niuyaijod uizi edue)

S
v
[
=}
Q
o
=3
T
o
=
—
Q.
o
=
3
[}
-
[
=
=
o
=
=
[}
T
o
=
=
=
Q
[
=
<
o
=
Q
g
v
[
-
v
oL
=
(1)
==
=)
~
=
m
Q
o
—
—
o
==
o
-
-
o

N
Qoo
S o]
s 3
=] @
Qe s
355
=1 =
833
3 a3
c Q
3 c
=3 3
o e
E] =
2& 7
3%
3 5
m :
-
388
B e S
= ©
o
533
S eg
< B
o )
T
s @ 3
Q 5
59 0
S =
8 o
Y 5
< o
(7] m
o 5
c 2 £
£ =
c 2
—p el
2273
= <
i o
= —
E53
=
=
3. °
o
v 2
o —
3 £
5 &
°
z ¢
V)
~ 3
5 T
s %
o] =
€ £
= ©w
2
=
-~
=
]
~
Q
&
=
o
3.
Q
=
Q
=
w
=
Q9
-+
-
3
1)
w
o
S
=3

Ao
m
=
8]
S
-+
8

o
m
x
0
©
-+
(Y
g.
;
o
2,
:’
®
x
E.
x
P4
®
Q
®
=.
—
o
x
3
‘
-+
Y

-t
2
o9
=
o
=
Q
3
[}
=
Q
c
-
T
1"
(1)
o
o
o
o
=
Q
-
o
c
0
o
c
=
=
-
=
o
-
<
Q
+
<
w
=
-
Q
=
T
o
3
[}
=
n
Q
=
-
c
3
==
o
=
Q.
o
=
3
[}
=
<
[}
o
c
-
=
o
=
w
c
S
o
[}
=

Gambar 2.1
Gambar 2.2
Gambar 2.3
Gambar 2.4
Gambar 2.5
Gambar 3.1
Gambar 3.2
Gambar 3.3
Gambar 3.4
Gambar 3.5
Gambar 3.6
Gambar 3.7
Gambar 3.8
Gambar 3.9
Gambar 3.10
Gambar4.1
Gambar 4.2

Gambar 4.3
Gambar 4.4

Gambar 4.5
Gambar 4.6

DAFTAR TABEL

Standarisasi TRFOUZAPUL ............cccueeeueeeeeeriesieniesiesee e esseesieeseesaesseans 13
Standarisasi PACKEt LOSS.........coccecueeeeeeiieieiiiieeseeese et 14
Standarisasi Delay (Latency) .......cceeveereenienienieeieeieeeeseeniee st 14
Standarisasi JILET .......eecuereeierieiee ettt 15
Standarisasi RSST Wi-Fi......cccoooeevoiiiiiiieeeeeeeseeee et 16
SPESIfIRAST ESP32 ..ot st e eeeitesite st see e eneeesaeesaeesaneens 21
Spesifikasi Ultrasonic HC-SRO4 ..ottt e 21
Spesifikasi Motor Servo'SGIOR .................c o e 21
Spesifikasi MotorStepper 28BYJ-48.......ocooiii i e 21
Spesifikasi Loadcell HX711 ...........cccooioeeioieioeenoiiiiineeesiatBien e S 22
Spesifikasi DEPlayer Mini........oucceeeeereeriieniienereerieseesseessessnating e stineneens 22
Spesifikasi Speaker [2C ...........cocitbe e Bieieeriesieeieecieeieeeeseesee s sasba e 22
Spesifikasi Real Time . Clock DS3231 ... ieeeiiiiiiiciiiccccc et 23
Spesifikasi Level ShIfter...............cooiviiiiieiiitie i 23
Pin ESP 32 yang digunakarn...........c.......cccuoecioeieniiitieesstiees s Sonereeneeveennens 30
Hasil Pengujian Ulrasonic Atas ..c.......icoue.eeioveneceiineeeenieshenecitie e 45
hasil pengujian loadcell, motor servo, dan dfplayer Untuk Sistem

Beban Makanan Pada Wadah:................ o L 48
Hasil pengujian ultrasonic depan dengan Al dan motor stepper untuk
keluar masuk wadahrmakanan ... e e 52
Tabel pengujian Nilai RSSI ..ot i itonii e ee e desnee s 54
Tabel Hasil Pengujian QoS ...............cc0eiiereeiiiieeesdeenne e ibaesnne e 57
Data Hasil Pengujian SiStem ......c.ccocoi oo itionntine e deeiesiesn e 62

X1



DAFTAR LAMPIRAN

71
.85
85

Lampiran 3 Hasil Rancangan PCB ..........ccccccooiiiiiinininiicccccceee e
Lampiran 4 Hasil Alat Sudah Jadi ... 86

POLITEKNIK

NEGERI
JAKARTA

Lampiran 1 Source Code Arduino IDE............ccccoviiiiiiiieiicieeeeeee e
Lampiran 2 Datasheet ESP32 .......ccoooiiiiiiiieeeeeseece ettt

Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta

Xii




eyieyer uabap Niwyaijod uizi edue)

s
v
(]
=
Q
c
=
T
o
=
—
Q.
o
=
3
[}
-
c
)
=
o
=
=
[}
T
o
=
e
=
Q
o
=
<
o
=
Q
g
&
[
-
]
oL
-
(1)
==
=,
~
=
m
Q
m
—
e
o
==
o
-
-
o

N
= - Y
S 2]
s 3
=] Q
Qe s
355
=] -
833
=]
3 <
c Q
3 c
=3 3
o e
5 =
2& 7
5%
3 5
m :
-
358
T o5
= °
-
533
S8 g
~
< ®
) )
o
s Q7P
Q 5
59 0
3 =
'ﬂ_ir (Y]
8 ®3
< °
(7] m
o -
c 2 £
£ =
c 4
SN
2023
= <
i o
= —
€ 9 3
= i
£
3. °
o S
S <
m —
3 £
5 &
°
z ¢
o
~ >
5 T
a5 B
- =
= -
= @
2
=
~
“.
=
~
o
-+
o
o
o
3.
Q
[
O
=
w
=
Y]
~
-
3
1)
w
o
S
3

ag
m
=
8]
T
~-*
Y

-
Q
x
)
©
-+
o
g.
;
v
=
=.
(1]
x
E.
x
<
1]
Q
()
=.
o
)
x
o
1
~+
o

-
2
o
=
o
3
Q
3
[}
>
Q
c
=,
T
w0
()
o
o
-
o
=
o
o~
o
c
"
o
c
-
f=
=
~
o
=
<
o
-
<
wn
=
-
o
3
T
o
3
[}
3
n
o
3
-
f=
3
=
o
3
Q.
o
3
3
[}
>
<
m
T
c
-
=
o9
>
(%]
c
3
T
[}
-

BAB I

PENDAHULUAN
1.1 Latar Belakang

Hewan peliharaan seperti kucing telah menjadi bagian penting dari
kehidupan banyak orang. Namun, kesibukan, pemilik seringkali membuat
pemberian makan menjadi tidak teratur.atau bahkan terlewat. Masalah ini dapat
berdampak negatif pada kesehatan hewan peliharaan. Oleh karena‘itu, diperlukan
sistem pemberian makan otomatis yang tidak hanya memastikan jadwal makan
yang konsisten, tetapi juga memungkinkan pemantauan dari jarak jauh.

Beberapa rancang bangun terkait pemberi pakan ini telah dilakukan
sebelumnya, seperti “Rancang Bangun Pemberi Pakan Kucing Otomatis
Menggunakan Modul GSM_SIM 808 Berbasis Android” (Aulya dan Aisy, 2023)
dan ' “Rancang Bangun Alat Pemberi Pakan Kucing Otomatis Menggunakan
Mikrokontroler NodeMCU Berbasis Internetof Things (IoT)” (Regar dan Kurnia,
2020). Namun, pada kedua rancang bangun. tersebut tidak dilengkapi dengan Al
untuk mengidentifikasi kucing pada tempat makan kucing otomatis.

Berdasarkan permasalahan tersebut, penelitian ini bertujuan merancang
sistem tempat makan kucing otomatis yang terintegrasi dengan aplikasi Android
untuk pengontrolan jarak jauh, kamera (webcam).dan audio untuk suara. Sistem
yang dirancang merupakan sebuah perpaduan teknologi terbaharui yaitu teknologi
Internet of Things (IoT) yang menghubungkan sebuah alat tempat makan kucing
otomatis supayaalat bekerja secara otomatis, serta teknologi terbaru yaitu teknologi
Artificial Intelligence (Al).

Keunggulan dari sistem ini terletak pada kemampuannya dalam mengenali
jenis hewan yang tepat, yaitu hanya kucing, melalui pemrosesan citra berbasis
kamera dan Al. Selain itu, wadah makanandirancang untuk dapat bergerak maju
dan mundur secara otomatis hanya ketika kucing terdeteksi berada di dekat alat,
sehingga mencegah hewan lain mengakses makanan. Sistem ini juga
memungkinkan pemberian makan yang lebih teratur dan tepat waktu, karena
dijadwalkan secara otomatis berdasarkan waktu yang dapat dikontrol melalui
aplikasi Android dan juga dapat mengefesiensikan waktu dan sisa makanan dalam

wadah. Sistem ini diharapkan dapat memberikan solusi terbaik bagi pemilik hewan
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peliharaan, terutama kucing, agar tetap dapat memantau dan merawat kucing
mereka dari jarak jauh.
1.2 Perumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang yang telah diuraikan diatas, terdapat beberapa
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permasalahan yang dibahas dalam tugas akhir ini ialah sebagai berikut:

a) Bagaimana merancang sistem tempat makan kucing otomatis berbasis
Internet of Things (loT) yangterintegrasi dengan aplikasi Android?

b) Bagaimana mengimplementasikan sistem audio dari pemilik ke kueing secara
jarak jauh?

c) Bagaimana melakukan/jpengujian terhadap kinerja dan efektivitas alat secara
keseluruhan?

1.3 Tujuan

a) Merancang sistem tempat makan kucing otomatis berbasis Internet of Things
(IoT) yang dapat dikendalikan melalui aplikasi Android

b) Mengimplementasikan sistem komunikasicaudio dari pemilik ke hewan
peliharaan.

c) Melakukan pengujian terhadap keandalan alat-berbasis internet of things
(loT) dan Artificial Intellegence Computer Vision dalam memberikan makan,
dan memantaudengan hewan peliharaan secara jarak jauh.

1.4 Luaran
Luaran dari tugas akhir ini ialah sebagai berikut

a) Rancang Bangun Alat

b) Produk Tempat Makan Kucing Otomatis

c) Laporan Tugas Akhir

d) Artikel Ilmiah
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BABYV
PENUTUP

5.1 Kesimpulan

Berdasarkan hasil penelitian dan pengujian sistem tempat makan kucing

otomatis berbasis aplikasi Android yang terintegrasi dengan kamera dan audio,

maka dapat disimpulkan sebagai berikut:

1.

Sistem tempat makan  kucing berhasil dirancang. “menggunakan
mikrokontroler.”/ESP32 sebagai pusat kendali yang terintegrasi “dengan
berbagai sensor dan aktuator. Sistem ini memungkinkan pemberian makanan
secara otomatis dan ‘terjadwal melalui kendali jarak jauh menggunakan
aplikasi Android yang terkoneksi dengan Firebase Realtime Database. Hasil
pengujian menunjukkan. bahwa komunikasi antara. perangkat.dan.aplikasi
berlangsung secara real-time dan stabil dengan nilai RSSI rata-rata sebesar -
48 dBm, serta waktu respon Firebase sekitar 1-2 detik.

Sistem audio yang menggunakan modul DFPlayer Mini dan speaker 3W
berhasil diimplementasikan untuk memungkinkan pemilik mengirim suara
dari aplikasi Android yang kemudian diputar oleh perangkat. Fitur ini
menambah interaktivitas sistem, sehingga pemilik tidak hanya memberi
makan, tetapi juga dapat menyapa atau menenangkan kucing dari jarak jauh.
Pemutaran audio berhasil dilakukan .secara otomatis pada jam 09.00 dan
18.00 WIB, serta manual melalui tombol aplikasi, dengan tingkat
keberhasilan pengujian 100% (5/5 kali uji.ceba berhasil).

Seluruh komponen sistem telah diuji secara bertahap, mulai dari sensor
ultrasonic, loadcell HX711, RTC DS3231, motor stepper, servo SG90R,
hingga integrasi kamera dan audio. Sensor ultrasonic-atas mampu mendeteksi
status "out of stock" atau "available" dalam waktu 4-5 detik. Loadcell
merespons berat ideal 20 gram dengan toleransi +2 gram dan waktu respon 1
detik, serta menggerakkan servo untuk membuka/tutup wadah. Al dan sensor
ultrasonic depan mampu mendeteksi kehadiran kucing dalam jarak <30 cm,
dan memicu motor stepper untuk membuka/menutup wadah dengan durasi
7,28 detik (2048 langkah). Berdasarkan hasil pengujian, sistem mampu

menjalankan fungsinya dengan baik, responsif, dan memberikan output
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sesuai perintah dari aplikasi. Sistem bekerja secara stabil pada kondisi nyata
di lingkungan rumabh, serta dinilai efektif dalam membantu pemilik hewan
peliharaan untuk memberikan makan dan melakukan pemantauan dari jarak

jauh.

5.2 Saran
Berdasarkan hasil penelitian dan_pengujian, meskipun sistem tempat makan

kucing otomatis telah berfungsi dengan baik dan menunjukkan kinerja yang

memuaskan, terdapat beberapa aspek yang masih dapat dikembangkan untuk

meningkatkan performa dan kenyamanan penggunaan alat, sebagai berikut.ini;

1.

Sistem sebaiknya dilengkapi.dengan sumber daya cadangan seperti baterai
lithium atau UPS mini untuk mengantisipasi gangguan listrik. Hal ini
penting agar perangkat tetap dapat beroperasi secara otomatis tanpa
memerlukan intervensi pengguna saat listrik padam.

Sistem dapat ditingkatkan dengan menambahkan teknologi pengenalan
wajah kucing berbasis kamera, sehingga dapat membedakan setiap individu
hewan peliharaan. Fitur ini sangat berguna jika terdapat lebih dari satu
kucing dalam satu rumabh.

Tampilan aplikasi Android dapat diperbaiki agar lebih interaktif, user-
friendly, dan informatif, misalnya dengan‘penambahan fitur.seperti:

* ' Riwayat aktivitas makan kucing

' Notifikasi otomatis kepada pemilik

* Pengaturan jadwal pemberian makan yang fleksibel

Firebase Realtime Database sebaiknya dilengkapi dengan fitur autentikasi
pengguna dan enkripsi data yang lebih kuat. Hal ini1 bertujuan untuk
melindungi privasi pengguna serta mencegah akses tidak sah/akses decline
ke dalam sistem perangkat.yang digunakan oleh pengguna atau pemilik
nantinya.

Diperlukan pengujian dalam jangka waktu lama di lingkungan rumah
tangga nyata guna mengevaluasi daya tahan komponen dan kestabilan
sistem terhadap penggunaan rutin sehari-hari.

Penyediaan dokumentasi lengkap yang mencakup panduan instalasi,

pemeliharaan, serta langkah-langkah troubleshooting akan menjadi nilai
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tambah penting agar alat dapat digunakan oleh masyarakat umum dengan

mudah.
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LAMPIRAN
Lampiran 1 Source Code Arduino IDE

#include <Wire.h>
#include <RTClib.h>
#include <HardwareSerial.h>
#include <DFRobotDFPlayerMini.h>
#include <ESP32Servo.h>
#include "HX711.h"
#include <EEPROM.h>

eydid yeH

#include <Stepper.
#include <WiFi

#include
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// === Objek
RTC_DS3231
DateTime getLc

undede jnjuaq wejep
Jaquins ueypngakusw uep ueywnjuedusw eduey

return rtc.no
}
HardwareSerial mySerial(l); // UART1 - DFPlayer (RX=16, TX=17)
DFRobotDFPlayerMini myDFPlayer;
Servo myServo;

HX711 scale;

// === Stepper Motor ULN2003 ===

const int stepsPerRevolution = 2048;

Stepper myStepper (stepsPerRevolution, 18, 23, 19, 25);
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// === Ultrasonic Pins ===
#define trigDepan 32
#define echoDepan 35
#define trigAtas 13
#define echoAtas 27

// === EEPROM Setup ===
const int EEPROM ADDR

const floa

toleransi

Variabel

lastMinute =
servoOpened

terakhirWakt

POLITEKNIK
. NEGERI
L AKARTA

// Variabel un diambil dari Firebase (Movement

String movemer ="";

String movement2StartTimeStr =

String movement2EndTimeStr = "";

// Variabel untuk status RTC Sync

unsigned long lastRtcSyncCheck = 0; // Untuk membatasi frekuensi
cek perintah RTC

// === Path Firebase untuk data ===
const String firebaseAIPath = "/ai status/detected object";
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const String firebaseStockStatusPath =
"/sensor data/stock status";

const String firebaseDFPlayerCommandPath =
"/dfplayer commands/play_ track";

const String firebaseSettingsPath = "/settings"; // PATH untuk
pengaturan waktu (feeding, movement)

exdid yeH

const String firebaseRtcCommandPath = "/rtc commands/set time";
// PATH BARU UNTUK KONTROL RTC

ing waktu "HH: am dan
jika berhasil diurai, false jika ol

bool parseTim in int& hour, int& mi

// Fungsi untuk meng
menit

// Mengembalikan
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eturn false
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// Feeding

if (json.get (jsonData, "feeding/slotl/startTime")) {
feedlStartTimeStr = jsonData.stringValue;

}

if (json.get (jsonData, "feeding/slotl/endTime")) {
feedlEndTimeStr = jsonData.stringValue;

}

if (json.get (jsonData, "feeding/slot2/startTime")) {

feed2StartTimeStr = jsonData.stringValue;

73




[ECEL]
NINMILNOd

viuwive A\

}
if (json.get(jsonData, "feeding/slot2/endTime")) {
feed2EndTimeStr = jsonData.stringValue;

eydid yeH

Serial.print ("Feed Times: S1(");
Serial.print (feedlStartTimeStr) ; Serial.print ("-");
Serial.print (feedlEndTimeStr) ;

Serial.print (")
Serial.print ("-");
Serial.println(")"

erial.print
Serial.print (f

>nt/slotl/startTime"))

{
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"]
EX Seria Jvemer
o Serial .pr ¢ ?ﬁ d St |.. RI
g- Serial. € 1EndTimesS 1
H oz
3 Serial.pr € S ta ime
= Serial.pri Ve E :
o
T
o
E l.println ("Firebase settings data type
3 = JSON.") ;
}
} else {

Serial.print ("Failed to read settings from Firebase: ");

Serial.println(firebaseData.errorReason());

// Fungsi untuk cek perintah set RTC dari Firebase
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void checkFirebaseRtcCommand () {

if (Firebase.ready()) {
5 // Hanya cek setiap beberapa detik untuk menghindari spam
: database
ii if (millis() - lastRtcSyncCheck >= 5000) { // Cek setiap 5
o detik

lastRtcSyncCheck = millis();

if (Firebase.get ( nmandPath)) {

// Menggunake =baseData.intData () untu baca nilai

integer

ke long karena Timestamp bisa be

= (long) fire ata.intData () ;

eaeder BB YiwiaNod izl eduey

(kita e 0 setelah

// Dan pa i i O mM¢ k > , rie2020-
atau sekite ‘g;

(unix p for
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// === Fungsi cek Firebase AI Detection ===

void checkFirebaseAIDetection () {
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if (Firebase.ready()) {
if (Firebase.getString(firebaseData, firebaseAIPath)) {
String newDetection = firebaseData.stringDatal();
if (newDetection != detectedObject) {

detectedObject = newDetection;

Serial.print ("/® AT Update: "
Serial.println (detectedO

}

} else {

Serial.prin

Serial.

else {
if (detectedd
detectedOb

FPOLITEANIK
. NEGERI

MAX TRACK NUMBER = 2; // <---
MP3 ANDA

SESUAI JUMLA

if (trackNumber > 0 RACK NUMBER) {

Serial.print ("4 Menerima perintah lagu dari Firebase:

Serial.println (trackNumber) ;

myDFPlayer.play (trackNumber) ;

if (Firebase.setlInt (firebaseData,
firebaseDFPlayerCommandPath, 0)) {

Serial.println("!ﬂ Perintah lagu di Firebase direset.");
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Firebase

} else if

direset.")

void setup ()

Serial

delay (1000) ;

Serial

/] ===

WiFi.begin(ssid, password);

Serial

while

delay(1000) ;

Serial.print(".");

Fungsi uk

ukurJarak (i

} else {

Serial.print(")( Gagal mereset perintah lagu di

")
Serial.println(firebaseData.errorReason());

}
1= 0)

(trackNumber
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.begi

.println ("Booting...");

WiFi Connection ===

.print ("Connecting to WiFi");

(WiFi.status () != WL CONNECTED) {
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Serial.println();
Serial.print ("Connected to WiFi! IP: ");

Serial.println(WiFi.localIP());

eydid yeH

// Inisialisasi DFPlayer Mini via UART1 (GPIOl6, GPIO17)
mySerial.begin (9600, SERIAL 8N1, 16, 17);
Wire.begin (21, 22); // SDA, S

// RIC
if (!rtc.begin(

RTC tidak dite

kan!");
/ i ka RTC pen
P

n
C

Serial.prin

ncomment ini

\s\r\an dari
(EEPRO \DD I=

eyieyer Laba yiuyaljod uizi eduey

g ini ag T
se / PC (jika lost power)

if (rtc

a

u
re

R
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EEPROM.wr
EEPROM. co
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Serial.pr

else {
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// Load Cell (HX711)
scale.begin(4, 5); // HX711 DT = GPIO4, SCK = GPIO5
scale.set scale(183.0);

scale.tare();

// Servo SG90
myServo.attach(26);

myServo.write (180); // posisi tutup awal
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// Stepper motor
myStepper.setSpeed (10); // RPM

// Ultrasonic

pinMode (trigDepan, OUTPUT) ;
(echoDepan, INPUT) ;
(

(

eydid yeH

pinMode

pinMode (trigAtas, OUTPUT) ;
pinMode (echoAtas, INPUT);

// === Inisiali

Serial.print

itializing Firebase...");
SWORD;
baseAuth
l) -

eyieyer Laba yiuyaljod uizi eduey

cbaseAuth.us
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Serial.print
Password.");

}

// Baca pengaturan dari Firebase setelah Firebase siap

readFirebaseSettings () ;

Serial.print ("RTC Time (WIB): ");

Serial.println(getLocalTime () .timestamp (DateTime: :TIMESTAMP FU
LL));

*yejesew njens uenefun neje }niyj uesjinuad ‘ueiode] uesinuad ‘yejwji efiey uesjnuad

79




[ECEL]

LI\
HINYILAOd

Serial.println("Sistem siap...");

void loop () {

eydid yeH

// Hanya jalankan logika setiap 1 detik
if (millis() - lastCheck >= 1000) {
lastCheck = millis();

DateTime now = ge

int currentJam
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Serial.pr
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(Firebase.setStri

Serial.println("!ﬂ Status stok dikirim ke Firebase.");

} else {

Serial.print(")( Gagal mengirim status stok ke Firebase:
"); Serial.println(firebaseData.errorReason());

}

} else {

Serial.println ("X Firebase tidak siap untuk mengirim
status stok.");

}
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// END KIRIM STATUS STOK KE FIREBASE

checkFirebaseDFPlayerCommand(); // Membaca perintah lagu
dari Firebase (langsung)

eydid yeH

// Panggil fungsi untuk membaca pengaturan dan RTC

readFirebaseSettings(); // Membacawpengaturan waktu (dapat
diatur frekuensinya jika pe
checkFirebaseRtc ; // Membaca perintah RTC set

11N
(sudah ada timer inte /

lastFire eck = millis(); Reset timer setela

cek Firebase

eaeder BB YiwiaNod izl eduey

DFPlayer jad

(currentMe
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% i f e mowv. en 1 > ! R
: && current

T

= Player.play(2); // Play lagu 2
&

B "» Lagu 2 diputar (jadwa

// Jika Anda memiliki lagu lain atau ingin mengaitkannya
dengan waktu lain, tambahkan di sini

lastMinute = currentMenit;

// === Timbang (Servo SG90) (gunakan waktu dari Firebase
Settings) ===

bool waktuTimbang = false;
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int flStartH, flStartM, flEndH, flEndM;
int f2StartH, f2StartM, f2EndH, f2EndM;

// Slot 1 Waktu Makan

if (parseTime (feedlStartTimeStr, flStartH, flStartM) &&
parseTime (feedlEndTimeStr, flEndH, flEndM)) {

if ((currentJam > flStartH c entJam == flStartH &&
currentMenit >= flStartM)) &&

flEndH &&
ime tidak

(currentJam
/ Pakai < flEndM aga

currentMenit < flEnd
termasuk /
uTimbang = true;

2 Waktu M
(parseTime (fee artTimeStr, 2 r
me (feed2EndTimeStr, f2End EndM
(currentda

if ((cur
entMenit >= M &6§

artH

(c m.. < EndH (c en
entMenit < f7

¢ POLITEKNIK
NEGER
JAKARTA

Serial.

Serial.println
}
} else {
if (!servoOpened) {
myServo.write (90);

servoOpened = true;

Serial.println ("A Berat kurang - Servo buka");
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} else {
Serial.println(")( Load cell tidak siap");

}
} else { // Jika tidak dalam waktu timbang

eydid yeH

melewati waktu timbang

myServo.write (180);

servoOpened = fa

Serial.print laktu timbang selesa

aktuTimk g

I Detectio

) ===

int mlStartH End 1EndM;
int m2StartH
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waktuUltrasonic = true;

if (waktuUltrasonic) {

)%\\gunakan
ol waktuUl i e;

parseTime (mMOVe d - dH, dl
if | entJam > m2StartH || (currentJam == m2Start
= currentMenit
(cuy m
currentMenit < m2EndM))) {

if (servoOpened) { // Pastikan servo tertutup jika sudah

o reset");

long jarakDepan = ukurJarak(trigDepan, echoDepan);

Serial.print ("Jarak Depan: "); Serial.print(jarakDepan);
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Serial.print (" cm AT Detection: ") ;
Serial.println (detectedObject) ;

2

Q

:: bool shouldOpen = (jarakDepan < 30) && (detectedObject ==
a' "kucing") ;

S‘ bool shouldClose = (jarakDepan > 31) || (detectedObject !=

"kucing") ;

if

ntln ("% Kucing terdeteksi & dekat -

BUKA") ;
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& lastSte

tepper.ste erRev

lastStepperState = 0;

if (jara
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} // END if
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// Maintain WiFi connection
if (WiFi.status() != WL _CONNECTED) {
Serial.println("WiFi disconnected. Reconnecting...");

WiFi.reconnect () ;
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Lampiran 2 Datasheet ESP32

ESP32 DEVKIT V1 - DOIT

version with 30 GPIOs
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TAMPAK DEPAN

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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