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BERBASIS APLIKASI ANDROID 

 

“Perancangan Alat Pemberi Makan Ikan Otomatis” 

 

ABSTRAK 

 

Alat pemberi pakan ikan otomatis berbasis Android ini dibuat untuk membantu 

pembudidaya ikan dalam mengatur jadwal dan durasi pemberian pakan secara otomatis, 

serta mengurangi ketergantungan terhadap pemberian manual. Keunggulan alat ini 

adalah mampu melontarkan pakan ke area yang lebih luas, sehingga tidak terkonsentrasi 

di satu titik. Permasalahan yang diangkat adalah bagaimana merancang sistem pemberi 

pakan yang efisien dan dapat dikendalikan jarak jauh. Sistem ini menggunakan Raspberry 

Pi 3, motor DC sebagai pelontar pakan, dan motor servo sebagai buka-tutup pakan. 

Supabase digunakan sebagai perantara komunikasi antara aplikasi Android dan perangkat 

keras secara real-time. Aplikasi Android berfungsi sebagai antarmuka pengguna untuk 

mengatur jadwal dan durasi pakan. Hasil pengujian menunjukkan bahwa alat mampu 

bekerja otomatis sesuai waktu dan dapat melontarkan sebanyak ±150g dalam 10 detik, 

±420g dalam 30 detik serta ±860g dalam 60 detiknya, dengan penyebaran pakan yang 

merata. Kesimpulannya, alat ini efektif dan dapat digunakan untuk meningkatkan efisiensi 

dan kenyamanan dalam kegiatan budidaya ikan. 
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DESIGN AND BUILD AN AUTOMATIC FISH FEEDING DEVICE BASED 

ON ANDROID APPLICATION 

 

“Design of Automatic Fish Feeder Tool” 

 

ABSTRACT 

 

This Android-based automatic fish feeder was developed to assist fish farmers in 

scheduling and controlling feed distribution automatically, thereby reducing reliance on 

manual feeding. The main advantage of this device lies in its ability to disperse feed over 

a wider area, preventing feed accumulation at a single point. The primary challenge 

addressed in this study is how to design an efficient, remotely controlled feeding system. 

The system utilizes a Raspberry Pi 3 as the main controller, a DC motor to disperse the 

feed, and a servo motor to control the feed gate mechanism. Supabase is employed as a 

real-time communication bridge between the Android application and the hardware. The 

Android application serves as a user interface for scheduling and setting feed duration. 

Test results show that the device operates automatically based on scheduled times and can 

dispense approximately ±150g in 10 seconds, ±420g in 30 seconds, and ±860g in 60 

seconds, with even feed distribution. In conclusion, the system is effective and provides a 

practical solution to enhance efficiency and convenience in fish farming operations. 
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scheduling and controlling feed distribution automatically, thereby reducing reliance on 

manual feeding. The main advantage of this device lies in its ability to disperse feed over 

a wider area, preventing feed accumulation at a single point. The primary challenge 

addressed in this study is how to design an efficient, remotely controlled feeding system. 

The system utilizes a Raspberry Pi 3 as the main controller, a DC motor to disperse the 

feed, and a servo motor to control the feed gate mechanism. Supabase is employed as a 

real-time communication bridge between the Android application and the hardware. The 

Android application serves as a user interface for scheduling and setting feed duration. 

Test results show that the device operates automatically based on scheduled times and can 

dispense approximately ±150g in 10 seconds, ±420g in 30 seconds, and ±860g in 60 

seconds, with even feed distribution. In conclusion, the system is effective and provides a 
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BAB V  

PENUTUP 

5.1 Kesimpulan  

Berdasarkan hasil perancangan, realisasi, dan pengujian terhadap alat pemberi 

makan ikan otomatis berbasis aplikasi Android, maka dapat disimpulkan sebagai 

berikut: 

1. Telah dirancang dan dibangun sebuah alat pemberi makan ikan otomatis 

berbasis aplikasi Android. Sistem ini terdiri dari Raspberry Pi sebagai pusat 

kendali, motor DC sebagai pelontar pakan, motor servo sebagai pembuka-

penutup katup pakan, serta LCD sebagai penampil informasi, Semua 

komponen telah terintegrasi dalam satu rangkaian alat yang siap digunakan. 

2. Sistem telah dihubungkan dengan aplikasi Android menggunakan cloud 

Supabase, Komunikasi dua arah antara aplikasi dan alat berjalan secara real-

time, memungkinkan pengguna untuk mengatur jadwal pemberian pakan 

serta memantau status alat dari jarak jauh. 

3. Hasil pengujian menunjukkan bahwa sistem bekerja sesuai dengan 

perencanaan, Alat dapat memberikan pakan secara otomatis berdasarkan 

jadwal dan durasi yang ditentukan, serta mampu melontarkan pakan secara 

menyebar, Seluruh komponen termasuk motor, servo, dan LCD, 

menunjukkan performa yang stabil, terutama pada durasi kerja 10, 30, dan 

60 detik, pakan tersebar sebanyak ±150g dalam 10 detik, ±420g dalam 30 

detik dan ±860g dalam 60 detik. 

5.2 Saran  

Berdasarkan hasil perancangan dan pengujian alat pemberi makan ikan otomatis, 

terdapat beberapa hal yang dapat menjadi pertimbangan untuk pengembangan lebih 

lanjut, Salah satu aspek penting yang dapat ditambahkan adalah penggunaan sensor 

berat (load cell) untuk mengukur dan mengontrol jum1lah pakan yang dikeluarkan, 

dengan adanya sensor ini sistem dapat menyesuaikan jumlah pakan berdasarkan 

kebutuhan ikan atau kondisi kolam dan juga dapat menggunakan panel surya 

sebagai sumber daya alternatif untuk mendukung efisiensi energi dan memperluas 

penggunaan alat ini ke lokasi yang memiliki keterbatasan pasokan listrik atau jarak 

dari pasokan listrik yang cukup jauh.  
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LAMPIRAN 

 

from supabase import create_client, Client 

from datetime import datetime 

import time 

import RPi.GPIO as GPIO 

from RPLCD.i2c import CharLCD 

import pytz 

 

SUPABASE_URL = "https://svrlhqpyzbdgkvhdcvnv.supabase.co" 

SUPABASE_KEY = 

"eyJhbGciOiJIUzI1NiIsInR5cCI6IkpXVCJ9.eyJpc3MiOiJzdXBhYmFzZSIsI

nJlZiI6InN2cmxocXB5emJkZ2t2aGRjdm52Iiwicm9sZSI6ImFub24iLCJpYXQi

OjE3NDgyNTk4OTEsImV4cCI6MjA2MzgzNTg5MX0.XQG1edSjv8Y3ecWHGrC0dcu

UrFdsztRCUZ9RRph80P0" 

supabase: Client = create_client(SUPABASE_URL, SUPABASE_KEY) 

 

IN1 = 23 

IN2 = 24 

ENA = 25 

SERVO_PIN = 12 

 

IN3 = 16  # Motor gearbox 

IN4 = 20 

ENB = 21 

 

GPIO.setwarnings(False) 

GPIO.setmode(GPIO.BCM) 

GPIO.setup(IN1, GPIO.OUT) 

GPIO.setup(IN2, GPIO.OUT) 

GPIO.setup(ENA, GPIO.OUT) 

GPIO.setup(SERVO_PIN, GPIO.OUT) 

 

GPIO.setup(IN3, GPIO.OUT) 

GPIO.setup(IN4, GPIO.OUT) 

GPIO.setup(ENB, GPIO.OUT) 

 

motor_pwm = GPIO.PWM(ENA, 1000) 

servo_pwm = GPIO.PWM(SERVO_PIN, 50) 

gearbox_pwm = GPIO.PWM(ENB, 500) 

 

motor_pwm.start(0) 

servo_pwm.start(0) 

gearbox_pwm.start(0) 

 

lcd = CharLCD('PCF8574', address=0x27, port=1, cols=16, rows=2) 

 

def set_servo(angle): 

    duty = 2 + (angle / 18) 

    GPIO.output(SERVO_PIN, True) 

    servo_pwm.ChangeDutyCycle(duty) 

    time.sleep(1) 

    GPIO.output(SERVO_PIN, False) 

    servo_pwm.ChangeDutyCycle(0) 

 

def run_feeder(durasi_servo=10): 

    lcd.clear() 

    lcd.write_string("Memberi Makan") 
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     print("Menyalakan dinamo (motor DC)...") 

    GPIO.output(IN1, GPIO.HIGH) 

    GPIO.output(IN2, GPIO.LOW) 

    motor_pwm.ChangeDutyCycle(100) 

 

    time.sleep(1) 

     

    print("Menyalakan gearbox...") 

    GPIO.output(IN3, GPIO.HIGH) 

    GPIO.output(IN4, GPIO.LOW) 

    gearbox_pwm.ChangeDutyCycle(30) 

 

    time.sleep(1) 

 

    print("Servo ke 60 derajat") 

    set_servo(60) 

    print(f"Menunggu di posisi 90 derajat selama {durasi_servo} 

detik...") 

    time.sleep(durasi_servo) 

 

    print("Servo kembali ke 0 derajat") 

    set_servo(0) 

 

    print("Mematikan dinamo dan gearbox...") 

    motor_pwm.ChangeDutyCycle(0) 

    gearbox_pwm.ChangeDutyCycle(0) 

 

    lcd.clear() 

    lcd.write_string("Selesai") 

    time.sleep(2) 

    lcd.clear() 

    lcd.write_string("nary feeder") 

     

try: 

    print("Program feeder dimulai...") 

    lcd.clear() 

    lcd.write_string("nary feeder") 

     

    while True: 

        try: 

            response = 

supabase.table("jadwal_pakan").select("*").eq("status", 

"scheduled").execute() 

            records = response.data 

             

            if records: 

                print(f"Ditemukan {len(records)} jadwal 

pending") 

                 

                for schedule in records: 

                    feed_time_str = schedule['jadwal_pakan'] 

                    schedule_id = schedule['id'] 

                    durasi_servo = schedule.get('durasi_servo', 

10) 

                     

                    print(f"Mengecek jadwal ID: {schedule_id}, 

Waktu: {feed_time_str}") 

                     

                    try: 

                        if feed_time_str.endswith('Z'): 
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                             feed_time = 

datetime.fromisoformat(feed_time_str.replace("Z", "+00:00")) 

                        else: 

                            feed_time = 

datetime.fromisoformat(feed_time_str) 

                    except Exception as e: 

                        print(f"Error parsing waktu: {e}") 

                        

supabase.table("jadwal_pakan").update({'status': 

'error'}).eq("id", schedule_id).execute() 

                        continue 

                     

                    now = 

datetime.now(pytz.timezone('Asia/Jakarta')) 

 

                    print(f"Waktu sekarang: {now}") 

                    print(f"Waktu jadwal: {feed_time}") 

 

                    # === TAMPILKAN DI LCD: "Pemberi pakan pada 

HH:MM" 

                    lcd.clear() 

                    lcd.write_string("memberi pakan") 

                    lcd.cursor_pos = (1, 0) 

                    lcd.write_string("pada " + 

feed_time.strftime("%H:%M")) 

 

                    if now >= feed_time: 

                        print("Waktunya memberi makan!") 

                        

supabase.table("jadwal_pakan").update({'status': 

'running'}).eq("id", schedule_id).execute() 

                        run_feeder(durasi_servo) 

                        

supabase.table("jadwal_pakan").update({'status': 

'completed'}).eq("id", schedule_id).execute() 

 

                        try: 

                            

supabase.table("feeding_history").insert({ 

                                "jadwal_pakan": 

feed_time.isoformat(), 

                                "durasi_servo": durasi_servo, 

                                "status": "completed" 

                            }).execute() 

                        except Exception as e: 

                            print(f"Gagal menyimpan ke 

feeding_history atau update status: {e}") 

                    else: 

                        waktu_tersisa = feed_time - now 

                        print(f"Jadwal akan dieksekusi dalam: 

{waktu_tersisa}") 

            else: 

                print("Tidak ada jadwal pending") 

                 

        except Exception as e: 

            print(f"Error dalam main loop: {e}") 

            lcd.clear() 

            lcd.write_string("Error Database") 

            time.sleep(2) 
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            lcd.clear() 

            lcd.write_string("nary feeder") 

 

        time.sleep(5) 

 

except KeyboardInterrupt: 

    print("Dihentikan oleh pengguna") 

 

except Exception as e: 

    print(f"Error tidak terduga: {e}") 

 

finally: 

    motor_pwm.stop() 

    servo_pwm.stop() 

    GPIO.cleanup() 

    lcd.clear() 

    lcd.write_string("Program Berhenti") 
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