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Smart Aquarium Ikan Hias: Berdasarkan Kekeruhan atau pH Air Berbasis 10T.

ABSTRAK

Kemajuan teknologi Internet of Things (IoT) mendorong penerapan sistem
otomatisasi pada berbagai bidang, termasuk-pemeliharaan ikan hias. Salah satu
ikan hias yang banyak dipelinara-adalah glowfish, yang.memerlukan pemberian
pakan secara teratur_sebanyak dua kali sehari agar kebutuhan.nutrisinya tetap
terpenuhi. Namun, pemilik ikan sering .mengalami kendala dalam._‘menjaga
konsistensi_jadwal pemberian pakan akibat keterbatasan waktu dan aktivitas
sehari-hari. Penelitian ini bertujuan merancang dan membangun sistem Autofeeder

pada Smart Aquarium untuk itkan glowfish berbasis aplikasi Blynk.

Sistem yang dikembangkan menggunakan ESP32 Devkit V1 sebagal mikrokontroler
utama, sensor ultrasonik HY-SRFO5 untuk mendeteksi ketersediaan pakan, modul
RTC DS3231 sebagal pengatur jadwal pemberian pakan, sertamotor servo MG995
sebagai aktuator pembuka katup pakan.. Metode penelitian meliputi perancangan
perangkat keras, perancangan perangkat lunak; realisasi sistem, serta pengujian

ketersediaan pakan, penjadwalan pemberian pakan, dan ketepatan takaran pakan.

Hasil penelitian menunjukkan bahwa sensor ultrasonik mampu mendeteksi kondisi
pakan dengan baik pada batas.jarak. yang.telah ditentukan. Sistem penjadwalan
melalui aplikasi Blynk berhasil-menjalankan pemberian pakan secara otomatis
sesuai jadwal dengan selisih “waktu ‘kurang dari- satu detik. Berdasarkan
perhitungan kebutuhan pakan 30 ekor ikan glowfish menggunakan metode Daily
Feed Allowance (DFA), diperoleh target pakan sebesar 1,125 gram setiap kali
pemberian pakan..Hasil pengujian-menunjukkan bahwa-bukaan servo 20° selama
0,3 detik menghasilkan rata-rata pakan sebesar 1,1 gram atau memiliki error
2,22% terhadap target, sehingga dipilih sebagai parameter operasi sistem.
Berdasarkan hasil tersebut, sistem Autofeeder yang dirancang berhasil beroperasi
secara otomatis, terjadwal, serta dapat dipantau dan dikendalikan melalui aplikasi
Blynk.

Kata kunci: Autofeeder, Blynk, ESP32, Internet of Things, Smart Aquarium.
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Smart Aquarium for Ornamental Fish: loT-Based Water Turbidity and pH
Monitoring.

ABSTRACT

The advancement of Internet of Things (loT) technology has encouraged the
implementation of automation systems.in'various fields;including ornamental fish keeping.
One of the most commonly kept.ornamental fish is glowfish, which.requires regular feeding
twice a day to ensure itsinutritional needs are consistently met. However; fish.owners often
experience difficultiesdin maintaining consistent feeding schedules due to limitedtime and
daily activities. Therefore, thissstudy.aims to design and develop an Autofeeder system:for

a Smart Aquarium dedicated to glowfish using the Blynk application.

The/developed system utilizes an ESP32 Devkit V1 as the main microcontroller, an HY-
SRFO05 ultrasonic sensor to detect feed availability, @ DS3231 Real Time Clock (RTC)
madule to schedule feeding times, and-an MG995.servo motor as the feed gate actuator.
The research methodology includes-hardware design, software development, system
implementation, and performance testing-covering feed-availability detection, feeding

schedule accuracy, and feed dispensing precision.

The results show that the ultrasonic sensor successfully detects.feed availability based on
the predetermined distance threshold. The feeding schedule integrated with the Blynk
application executes automatic feeding ‘according to the configured schedule with a time
deviation of less than one second. Based.on the Daily Feed Allowance (DFA) calculation
for 30 glowfish, the required feed. amount.was.determined to be 1.125 grams per feeding.
The experimental results indicate that @ servo 'opening angle of 20° with an opening
duration of 0.3 seconds dispensed an average of 1.1 grams of feed, corresponding to a
2.22% error relative to the target value, making it the selected operating parameter for the
system. Overall, the proposed Autofeeder system operates automatically.according to the

scheduled feeding times and-can-be.remotely monitored and.

Keywords: Autofeeder, Blynk, ESP32, Internet of Things, Smart Aquarium.
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Ikan hias memiliki peran penting dalam mendukung perekonomian
Indonesia karena keanekaragaman .dan: ketersediaannya menjadikannya
komoditas ekspor penghasil-devisa. Menurut data.yang. dikeluarkan oleh
Kementerian Kelautandan Perikanan pada tahun 2025, produksi perikanan ikan
hias nasional tetap tinggi dalam 4 tahun terakhir, yakni mencapal-sekitar
1.477.173.723 ekor pada tahun 2022 meningkat. menjadi 1.510.246.438 ekor
pada tahun 2023 dan'1.586.492.332 ekor pada tahun 2024. Pada tahun 2024,
Jawa Timur dan Jawa Barat tercatat sebagai provinsi dengan produksi ikan hias
tertinggi, yaitu masing-masing sebesar 712.266.621 dan 659.884.287 Hal ini
menunjukkan bahwa ikan hias tidak -hanya. bernilai sebagai komoditas
perdagangan, tetapi juga diminati sebagai hobi karena keunikan warna, corak,
dan bentuknya, serta sering diperlombakan. Potensinya di Indonesia pun masih
sangat besar (Suryana et al., 2023). Pemeliharaan ikan hias dapat dipelihara
menggunakan berbagai media, seperti Aquarium, kelom, maupun wadah buatan

lainnya yang disesuaikan dengan kebutuhan-jenis.ikan (Serihallo et al., 2024).

Salah satu jenis tkan‘hias yangbanyak dipelihara adalah glowfish, yaitu
ikan hias air tawar yang memiliki warna fluoresen sehingga memiliki nilai
estetika. ‘Glowfish merupakan objek penelitian pada tugas akhir ini karena
banyak diminati sebagai ikan hias sekaligus memerlukan pemeliharaan yang
baik agar ‘pertumbuhan dan kecerahan warnanya tetap optimal. Menurut
Kementerian “Kelautan dan Perikanan-Huwoyon (2025), pemberian pakan
glowfish umumnya dilakukan sebanyak dua kali sehari menggunakan pakan
alami seperti cacing darah beku, cacing sutra, jentik nyamuk, kutu air, maupun
pakan buatan berupa pelet. Selain itu, penelitian Dewi et al. (2025)
menunjukkan bahwa jenis pakan berpengaruh terhadap pertumbuhan dan
kecerahan warna glowfish, sehingga ketepatan waktu dan konsistensi

pemberian pakan menjadi faktor penting dalam proses pemeliharaannya.
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Keberhasilan pemeliharaan ikan hias (glowfish) tidak hanya ditentukan
oleh media yang digunakan, tetapi juga oleh pengelolaan perawatan yang teratur
dan tepat. Pemberian pakan ikan hias masih banyak dilakukan secara manual
dan memiliki berbagai keterbatasan, seperti keterlambatan pemberian pakan
akibat kesibukan atau aktivitas di luar rumah (Safitri et al., 2022). Kondisi
tersebut menyebabkan pola pemberian-pakan. yang menjadi tidak konsisten,
sehingga dapat memengaruhi metabolisme, serta..menurunkan kualitas
pemeliharaan secarakeseluruhan. Duan et al. (2025) menyatakan bahwa
underfeeding” pada ikan hias menyebabkan penurunan pertumbuhan,
peningkatan stres, melemahnya sistem imun, serta peradangan kronis yang
meningkatkan kerentanan ikan terhadap penyakit. Oleh karena.itu, diperlukan
suatu solusi yang mampu menjaga konsistensi dan ketepatan jadwal pemberian
pakan secara otomatis, sehingga kebutuhan pakan ikan tetap terpenuhi tanpa
harus bergantung sepenuhnya pada kehadiran pemilik setiap saat (Sheilamita et
al., 2025).

Penerapan teknologi IoT menjadi solusi yang relevan untuk mengatasi
permasalahan tersebut. Teknologi 10T memungkinkan perangkat terintegrasi
melalui jaringan internet sehingga sistem pemberian pakan dapat diatur secara
terjadwal dan dipantau dari jarak jauh (Aprima et al., 2025). Penelitian Suharya
et al., (2023) menyatakan bahwa penerapan lIoT pada sistem pemberian pakan
ikan ‘'mampu memastikan ketepatan jadwal sekaligus memudahkan proses
pemantauan dan pengendalian melalui perangkat digital. Selain itu, Pradana,
(2022) menunjukkan bahwa autofeeder berbasis 10T memiliki tingkat presisi
lebih baik dibandingkan metode konvensional karena memanfaatkan sensor dan
pengaturan takaran. terprogram. Dengan demikian, jumlah..pakan dapat
disesuaikan secara lebih akurat sesuai kebutuhan ikan, sehingga meminimalkan
risiko kelebihan maupun kekurangan pakan serta mendukung pertumbuhan ikan

yang optimal dan menjaga kualitas lingkungan Aquarium.

Berdasarkan uraian tersebut, penelitian ini berfokus pada perancangan
dan pembangunan sistem Autofeeder pada Smart Aguarium menggunakan ikan

glowfish sebagai objek penelitian. Sistem yang dikembangkan dirancang untuk
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1.

L.

memberikan pakan secara otomatis sebanyak dua kali sehari sesuai jadwal yang
telah ditentukan, dengan memanfaatkan aplikasi Blynk sebagai media
pemantauan dan pengendalian jarak jauh sehingga pemberian pakan dapat

berlangsung secara terjadwal, presisi, dan konsisten.

1.2 Perumusan Masalah

Bagaimana merancang Autofeeder berbasis 0T yang mampu memberikan
pakan secara otomatis dan terjadwal?

Bagaimana ~mengintegrasikan sistem dengan aplikasi Blynk®, untuk
pemantauan dan pengendalian jarak jauh?

Bagaimana menghasilkan sistem Autofeeder dengan Kinerja dan ketepatan
takaran pakan sesuai kebutuhan ikan?

1.3'Batasan Masalah

Penelitian ini menggunakan ikan glowfish sebagai objek penelitian dengan
pakan berupa pelet berukuran 2 mm..Jadwal pemberian pakan ditetapkan
sebanyak dua kali sehari dan belum. dapat diubah secara langsung melalui
aplikasi Blynk.

Monitoring ketersediaan pakan menggunakan sensor ultrasonik HY -SRF05,
sedangkan takaran pakan ditentukan berdasarkan sudut dan durasi bukaan
servo tanpa pengukuran berat pakan secara langsung.

Penentuan kebutuhan pakan ikan glowfish menggunakan metode Daily
Feed Allowance (DFA) berdasarkan bobot ikan pada awal penelitian. Sistem
belum mampu mendeteksi perubahan bobot ikan secara otomatis sehingga
kebutuhan pakan tidak dapat disesuaikan secara otomatis apabila terjadi

pertambahan berat ikan.selama masa pemeliharaan.

1.4 Tujuan
1.

Merancang dan membangun sistem Autofeeder berbasis Internet Of Things
(1oT) yang mampu memberikan pakan secara otomatis dan terjadwal
Mengintegrasikan sistem Autofeeder dengan aplikasi Blynk untuk
pemantauan dan pengendalian jarak jauh

Menghasilkan sistem Autofeeder dengan kinerja dan ketepatan takaran

pakan sesuai kebutuhan ikan.
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BAB V
PENUTUP

5.1 Kesimpulan

Berdasarkan hasil perancangan, realisasi, dan pengujian sistem

Autofeeder pada Smart Aquarium berbasis“Aplikasi Blynk, maka diperoleh
kesimpulan sebagai berikut:
1. Autofeeder berbasis Internet of Things (loT) dirancang. dengan cara

mengintegrasikan ESP32 Devkity,V1 sebagai pengendali utama,dengan
sensor _ultrasonik HY-SRF05, motor servo MG995, dan modul. RTC
DS3231 sehingga sistem mampu memberikan pakan secara otomatis
berdasarkan jadwal“yang sudah diatur melalui aplikasi Blynk maupun
secara manual melalui-push button. Ketersediaan pakan dideteksi
menggunakan sensor ultrasonik HY-SRF05 dengan pakan dinyatakan
tersedia pada jarak <12 em dan habis pada jarak >12 cm sehingga sistem
hanya menjalankan pemberian-pakan ketika pakan masih tersedia.
Integrasi dilakukan dengan cara menghubungkan ESP32 Devkit V1 ke
aplikasi Blynk melalui jaringan internet sehingga pengguna dapat
mengatur jadwal pemberian pakan, memantau ketersediaan pakan, serta
menjalankan pemberian pakan secara manual dari jarak jauh melalui
smartphone.

Kinerja dan ketepatan takaran pakan pada sistem Autofeeder dihasilkan
dengan cara mengkalibrasi sudut bukaan dan durasi gerak motor servo.
Hasil kalibrasi menunjukkan bahwa bukaan servo sebesar 20° selama 0,3
detik menghasilkan rata-rata pakan sebesar 1,1 gram, sehingga dipilih
sebagai pengaturan sistem karena-paling-mendekati kebutuhan-teoritis

sebesar 1,125 gram setiap kali pemberian pakan.

5.2 Saran

Pengembangan sistem Autofeeder dapat dilakukan dengan

menambahkan pilihan jadwal pemberian pakan yang lebih beragam, fitur

pengaturan bobot pakan melalui aplikasi Blynk, serta sensor atau metode untuk
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mendeteksi perubahan bobot ikan sehingga kebutuhan pakan berdasarkan

Daily Feed Allowance (DFA) dapat disesuaikan secara otomatis.

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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Lampiran 2

Kode Program Autofeeder

#define _TEMPLATE_ID "TMPLGTP-bE@gx"

#define __TEMPLATE_NAME "SMART AQUARIUM"

#define BLYNK_AUTH_TOKEN "WRXJO15D71Y4LcbDDHASAGRMKULMI4GL"
#define BLYNK_PRINT Serial

#include <Arduino.h>

#include <Wire.h>

#include "RTClib.h"

#include <ESP32Servo.h>
#include <LiquidCrystal_I2C.h>
#include sh>

#include <BlynkSimpleEsp32.h>

char ssid[] = "RYMM";
ar pass[] = "@9@9e611";

#define TANUAL 16

#define AUTO 15
#define PB_FEEDER 4
#define LED_AUTO 19
#define LED_| 23
#define LED_ 17
#define 27

#define ECHO_FEED 26
#define SERVO1_PIN 14

RTC_D532231 rtc;

Servo servol;

LiquidCrystal_I2C lcd(@x27, 16, 2);
BlynkTimer timer;

int jadwall_jam = -1, jadwall_menit = -1;
int jadwal2_jam = -1, jadwal2_menit = -1;

"+

int autoFeederState = @;
unsigned long autoFeederTimer = @;
bool jadwalSudahTrigger = false;

BLYNK_WRITE(V7) {
in = param.asInt();
i (val == 1) {
blynkFeederBtn = true;
Serial.println("[BLYNK] PB Feeder ditekan
} else {
blynkFeederBtn = false;

BLYNK_WRITE(V12) {
jadwall_jam = param.asInt();
Serial.printf("[BLYNK] Jadwal 1 Jam: X%d\n", jadwall jam);

BLYNK_WRITE(V13) {
jadwall_menit = param.asInt();
Serial.printf("[BLYNK] Jadwal 1 Me

: ®d\n", jadwall menit);

BLYNK_WRITE(V14) {
jadwal2_jam = param.asInt();
Serial.printf("[BLYNK] Jadwal 2 Jam: ¥d\n", jadwalz_jam);

jadwal2_menit param.asInt();

Serial.printf("[BLYNK] Jadwal 2 ¥

it: %d\n", jadwal2_menit);

Xiv
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(int trig, int echo) {
alkrite(trig, LOW); Rese
oseconds(2);

ite(trig, HIGH); irim pulsa ultrasonik
oseconds(10);

drite(trig, LOW);

long durasi pulseIn(echo, HIGH, 3@eee);
if (durasi @) return 999; Jik
return durasi * @.834 / 2; 0

DateTime now = ritc.now();
char waktuBuf[20];

snprintf(waktuBuf, sizeof(waktuBuf), "%e2d:%e2d:%e2d"
Blynk.virtualWrite(vil, waktuBuf); ird aktu re

» how.hour(), now.minute(), now.second());

void systemAutoFeeder(int jam,
if (autoFeederState == @) [ tandb
bool jadwalIni = (jam == jadwall jam && meni
(jam == jadwal2_jam && meni

if (!jadwalIni) jadwalSudahTrigger = false;

loat jarakFesd) {

dwall menit) |
al2_menit); cek jad

o
1
i

if (detik == @ && jadwalIni && !
jadwalSudahTrigger = true;
if (jarakFeed <= 12) { Ce
Serial.println("[AUTO] Jadwal tiba:
lcd.clear();
lcd.setCursor(@, @); lcd.print(”JADWAL PAKAN A
lcd.setCursor(@®, 1); led.print("Memberi pakan...");
servol.write(20); B 0 20
autoFeederTimer =
autoFeederState = 1
else {
Serial.println("[AUTO] Jadwal tiba: GAGAL - PAKAN HABIS!"™);
lcd.clear();
lcd.setCursor(@, @); lcd.print("JADWAL PAKAN ")
led.setCursor(@, 1); lcd.print(”PAKAN HABIS! A
Blynk.logEvent( "pakan_habis"”, "Jadwal pakan tiba tapi pakan habis!");
char gagalBuf[25];
if (jam == jadwall_jam && menit == jadwall menit && !logladwalilSent) {
snprintf(gagalBuf, sizeof(gagalBuf), "%@2d:%02d GAGAL\u274C", jadwall_jam, jadwall_menit);
Blynk.virtuallirite(V21, gagalBuf);
logladwallSent = true;
Serial.println("[AUTO] Log GAGAL Jadwal 1 terkirim");

udahTrigger) {

Buka servol selama @.3 detik...");

—

i
if (jam == jadwal2_jam && menit == jadwal2 menit && !logladwal2Sent) {
snprintf(gagalBuf, sizeof(gagalBuf), "%@2d:%02d GAGAL\u274C", jadwal2_jam, jadwal2_menit);
Blynk.virtualWrite(V22, gagalBuf);
logladwal2Sent = true;
Serial.println("[AUTO] Log GAGAL Jadwal 2 terkirim");
i
}
7|
if (autoFeeder 1) {
if (millis() - autoFeederTimer >= 3@8) {

servol.write(@);

Serial.println("[AUTO] Pakan selesai diberikan. Serwvol TUTUP.");

led.clear();

led.setCursor(@, 8); lcd.print("PAKAN SELESAL "y;

led.setCursor(®, 1); lcd.print(” "y;

DateTime nowDone = rtc.now();

char logBuf[25];

if (nowDone.hour() == jadwall_jam && nowDone.minute() == jadwall_menit && !logladwaliSent) {
snprintf(logBuf, sizeof(logBuf), "%@2d:%@2d \u27@5 Selesai”, ja 11 _jam, jadwall menit);
Blynk.virtualWrite(v21, logBuf);
logladwaliSent = true;

} else if (nowDone.hour() == jadwal2_jam && nowDcne.minute() jadwal2_menit && !logladwal2Sent) {
snprintf(logBuf, sizeof(logBuf), "%02d:%¥@2d \u27@5 Selesai”, jadwal2_jam, jadwal2_menit);
Blynk.virtualWrite(v22, logBuf);
logladwal2Sent = true;

i

autoFeederState = 8;

}
i

XV
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358 // MODE MANUAL FEEDER
350 void jalankanManualfFeeder() {

VANVHYE
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360 switch (manualFeederState) {
361 case 1: // Proses pemberian pakan dimulai
362 // Buka servol
.N’ .-‘ : 363 servol.write(28); // Buka servo feeder
U N 364 serial.println("[MANUAL] Servol BUKA - memberi pakan...");
9, T X 365 lcd.clear();
F - v N 366 lcd.setCursor(, @); lcd.print("MEMBERI PAKAN  ");
a [} g a — 367 lcd.setCursor(@8, 1); lcd.print("Harap tunggu... "}; ol
=5 =3 Q3 ‘ 368 manualFeederTimer = millis{); // Mulai timer feeder
(<] % cQ g 369 manualFeederState = 2; // Pindah ke state berikutnya
- break;
- = 3 = 378 reak;
e 371
DT o0
o 39 372 case 2:
g - =Q 373 if (millis() - manualFeederTimer >= 3@@) { // Menunggu durasi bukaan servo 38@ms
f = g. o C 374 servol.write(®); // Tutup servo feeder
3 a a ot 375 Serial.printin("[MANUAL] Pakan selesai diberikan. Servol TUTUP.");
c () m‘ 376 led.clear();
3 ~ e g 377 lcd.setCursor(@, 8); lcd.print("PAKAN SELESAI  ");
e 3 F=O fop 378 lcd.setCursor(@, 1); lcd.print(" ")
Q9 M c o 379 manualFeederState = @; // Kembali ke kondisi standby
= E *n 388 blynkFeederBtn = false; // Reset status tombol feeder
% Q = s. 381 Blynk.virtualWrite(v7, 8); // Reset tombol feeder di Blynk
- =] 382 1
53
o o 383 break;
-
5 = 3 o 384 }
D = =3 385}
S C
38an
T T (] ~
m M 3 E‘ 411 //INISIALISASI SERVO FEEDER
} '3'. E - 412 servol.setPeriodHertz(5@);
o frt 5 { = 413 servol.attach(SERVOL_PIN, 568, 24e@);
a 3 n’ 414 servol.urite(8);
o a2 415
9 5 =9
[ 416 //INISIALISASI RTC
417 Wire.begin(21, 22);
~3 54 L
) 0 SS9 418 rtc.begin();
T 3 = E 419
£ u g - 428 //INISIALISASI LCD
—
Q 5 g u 421 lcd.begin(16, 2);
g = 222 led.backlight();
g o= 423 led.setCursor(@, ); lcd.print("CONNECTING WIFI ");
5 o g s 424 led.setCursor(@, 1); lcd.print(” DA
o~ 3 425
= — 'g e s 426 analogSetPinAttenuation(TURBIDITY_PIN, ADC_11db);
nw ~+ 0o 227
l ] E 5 428 // ¥oneksi Blynk
E‘ g ?‘p 429 Blynk.begin(BLYNK_AUTH_TOKEN, ssid, pass);
€ = 3 430
=2 = =3 s 431 lcd.setCursor(@, 8); lcd.print("SYSTEM READY  ");
=' ) §= 432 led.setCursor(@, 1); led.print(” ")s
Q = E 433 -
vz [} ‘ﬁ 434 // KIRIM DATA SETIAP 1 DETIK SEKALT 368 REQ/MENIT
N = -; 435 timer.setInterval(l@eaL, kirimDataBlynk);
L L — 436
é ; ﬂa-)-g 437 Serial.println("SYSTEM READY");
a o ht
Ol o 439
2. 8T>3 248 // LOOP
o g 3 441 void loop() {
!- Eﬂ 442 Blynk.run(); // Menjalankan komunikasi Blynk
i 443 timer.run(); Menjalankan BlynkTimer
o g =3 i /# Menjalankan BlynkTi
3 =
=)
o -
(] e
3 T~
- O\ A
€ g9
=~ 53
o9 "}
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- 83
° 2
T
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float jarakPump = bacalarak(TRIG_PUMP, ECHO_PUMP); // Baca jarak air
float jarakFeed = bacalarak(TRIG_FEED, ECHO_FEED); // Baca jarak pakan

// BACA SELECTOR SWITCH

bool swAutoRaw = digitalRead(SW_AUTO);

bool swManualRaw = digitalRead(SW_MANUAL);

bool hwAute = (swAutoRaw == LOW); // Mode Auto aktif

bool hwManual = (swManualRaw == LOW) && 'hwAuto; // Mode Manual aktif
bool hwoff = lhwAuto && !hwManual; // Mode Off aktif

// MENENTUKAN MODE SISTEM
bool isAute, isManual, isOff;

if (hwAuto) {
isAuto = true; isManual = false; isOff = false;

} else if (hwManual) {

isAuto = false; isManual = true; isOff = false;
} else {

isAuto = false; isManual = false; isOff = true;
}

// MONITORING MODE SISTEM BLYNK

static int lastModeBlynk = -1;

int modeNow = isAuto ? 2 : (isManual 2 8 : 1);

if (modeNow != lastModeBlynk) {
Blynk.virtualWrite(Ve, modeNow); //update mode sistem
lastModeBlynk = modeNow;

}

// Menghentikan pengiriman data saat mode OFF
systemOff = isOff;

// Menampilkan informasi debug setiap 2 detik
static unsigned long lastDebugSwitch = @;
if (millis() - lastDebugSwitch »= 2088) {
Serial.printf("[SWITCH] Mode: Xs\n",
isAuto ? "AUTQ" : (isManual ? "MANUAL" : "OFF"));
Serial.printf("[DEBUG] SW_AUTO(GPIO15)=%d SW_MANUAL(GPIO16)=%d\n",
digitalRead(SW_AUTO), digitalRead(SW_MANUAL));
lastDebugSwitch = millis();

// TOMBOL FEEDER

bool currentPBfeeder = digitalRead(PB_FEEDER); // Membaca tombol feeder
bool feederPressed = (lastPBfeeder == HIGH &% currentPBfeeder == LOW) || blynkFeederBtn;

if (feederPressed && manualFeederState == @) {
blynkFeederBtn = false;
if (jarakFeed <= 12) { // Cek ketersediaan pakan
Serial.println("[MANUAL] START FEEDER - Servol buka 5 detik");
lcd.clear();

lcd.setCursor(®, @); lcd.print(“"MODE MANUAL H
led.setCursor(®, 1); lcd.print("START FEEDER... ");
manualFeederState = 1; // Mulai proses feeder

} else {

Serial.println("[MANUAL] GAGAL: PAKAN HABIS!");
led.clear();

lecd.setCursor(®, @); lcd.print("TIDAK BISA MULAI™);
lcd.setCursor(@, 1); lcd.print("PAKAN HABIS! ")
blynkFeederBtn = false;

Blynk.virtualWrite(Vv7, 0);

}

A\ IARARDTZ

// MODE OFF

else {
digitalWrite(LED_AUTO,  LOW);
digitalWrite(LED_MANUAL, LOW);
digitalWrite(LED_OFF, HIGH) ;
digitalWrite(RELAY PUMPL, HIGH);
digitalWrite(RELAY_PUMP2, HIGH);
servol.write(0);

autoPumpState =8;

autoFeederState =8;

manualPumpState =8;

manualFeederState = @

blynkFeederBtn = false;

blynkPumpBtn = false; B

/1 Tidak ada data yang dikirim ke Blynk saat OFF (kecuali V6)

// Tampilan LCD mode OFF
static unsigned long lastOffPrint = @;
if (millis() - lastOffPrint >= 2@808) {

lcd.setCursor(8, @); lcd.print(™ SISTEM OFF BH
lcd.setCursor(@, 1); lcd.print(" "Y;
lastOffPrint = millis();
}
}
}
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Dokumentasi Pengujian Sistem Autofeeder

Lampiran 3

© 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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Lampiran 4

Dokumentasi Pengujian Blynk

16:0720 0@ & -

< SMART AQUA... *

160747

PUSH BUTTON MANUAL

PB PUMP PB FEEDER

OFF OFF

AUTOFEEDER
KE
138.6°"
JADWAL PAKAN
STATUS JADWAL 1

15:55 @ Selesai

AAN PAKAN

11 JAM
16
STATUS JADWAL 2

16:00 ¥ Selesai

J2 MENIT J2 MENIT

16 - 9

Tampilan Blynk Pakan Berhasil Diberikan

XiX

164520 O X » - all il = G

B:o

16:45:43

PUSH BUTTON MANUAL

PB PUMP PB FEEDER

OFF OFF

AUTOFEEDER
KETERSEDIAAN PAKAN

140.3"
JADWAL PAKAN

STATUS JADWAL 1

16:25 GAGAL

STATUS

16:30 GAGAL

J2 MENIT

16

Tampilan Blynk Pakan Gagal Diberikan
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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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© 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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rouren Implementasi Smart Aquarium lkan Hias: Bedasarkan
Kekeruhan atau pH Air Berbasis loT

.
.

JAKARTA

DIRANCANG OLEH DOSEN PEMBIMBING

eyieyer abap yiuya3ijod uizi eduey

1. Eka Badrani (2303321013) Sri Lestari Kusumastuti, S.T., M.T
2. Sarbina Ahmad (2303321051) NIP. 197002052000032001

ALAT DAN BAHAN

1.ESP32 DevKit V1 9.LCD 16 x 212C

2.Sensor pH 4502C 10. Selector Switch

3.Sensor Turbidity SEN-0175 11.Push Button Feeder & Pump

4, Sensor Ultrasonik HY-SRFO5 (2 buah) 12. Selenoid Valve 12 VDC

5.RTC DS3231 13.Lampu Indikator

6.Motor Servo MG995 14. Akuarium 60 x 30 x 35 cm

7.Pompa Penguras Air 15.Power Supply 12 VDC

8.Pompa Pengisian Air 16.Arduino IDE (Software)
17.Aplikasi Blynk (Software)
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PROSEDUR PENGGUNAAN

1.Hubungkan sistem ke sumber listrik dan pastikan ESP32 terhubung ke jaringan Wi-Fi.

2.Isi akuarium dan wadah pakan sesuai kapasitas yang ditentukan.

3.Pilih mode operasi menggunakan selector switch (OFF, Manual, atau Auto).

4.Mode OFF digunakan untuk menonaktifkan sistem, LCD menampilkan status System OFF dan
lampu indikator OFF menyala.

5.Mode Manual digunakan untuk pemberian pakan melalui push button serta pengoperasian
sistem secara langsung.

6.Mode Auto digunakan untuk menjalankan pemberian pakan dan penggantian air secara
otomatis berdasarkan jadwal dan parameter yang telah ditentukan.

7.Lakukan monitoring nilai pH, kekeruhan, ketinggian air, dan ketersediaan pakan melalui
aplikasi Blynk.

8. Sistem akan melakukan pergantian air otomatis apabila nilai pH atau kekeruhan berada di
luar batas yang ditetapkan.

9. Sistem akan memberikan pakan secara otomatis sesuai jadwal yang telah diatur pada aplikasi
Blynk dan menampilkan informasi pakan sudah berhasil diberikan pada aplikasi Blynk

10. Setelah penggunaan selesai, ubah selector switch ke posisi OFF untuk menonaktifkan sistem.
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Lampiran 8

Poster Alat

TUGAS AKHIR ELEKTRONIKA INDUSTRI

rouzmw Implementasi Smart Aquarium lkan Hias: Bedasarkan

JAKARTA

TUJUAN

Merancang dan mengimplementasikan Smart Aquarium berbasis loT
yang mampu memantau kualitas air berdasarkan tingkat kekervhan
dan pH secara real-time, melakukan penggantian air secara otomatis
ketika kualitas air tidak sesuai standar, serta memberikan pakan ikan
secara otomatis dan terjadwal. Sistem juga diintegrasikan dengan
aplikasi Blynk ingga kondisi akuarium dapat dipantau dan
dikendalikan dari jarak jauh melalui smartphone.

SPESIFIKASI ALAT

Ukuran Akuarium: 60 x 30 x 35 cm
Ukuran Autofeeder 15 x 15 cm
Tabung Pakan: Tinggi #4<m x Diameter 8cm
Kapasitas Air Maksimum: 63 L
Kapasitas Air Operasional : £45 L
Sumber Daya: 220 VAC/ 12VDC
Mikrokontroller: ESP32 Devkit VI
Bahasa: C++

Komunikasi: Wi-Fi (IoT
Monitoring: LCD & Aplikasi Blynk
Batas pH: 6,5- 7,5

Batas Kekervhan: <25 NTU

Batas Pakan: <=12 Pakan Tersedia

REALISASI ALAT

Kekeruhan atau pH Air Berbasis loT

LATAR BELAKANG

Ikan hias merupakan kemoditas bernilai ekonom

diminati masyarakat. Namun, pemeliharaan ikan hias memerlukan
perhatian khusus terhadap kualitas air serta keteraturan pemberian
pakan. Kualitas air yang buruk akibat tingkat kekervhan dan pH yang
tidak sesuai dapat menyebabkan stres, penyakit, bahkan kematian
ikan, sedangkan keterlambatan pemberian pakan dapat mengganggu
pertumbuhan ikan. Oleh karena itu, diperlukan sistem Smart
Aquarium berbasis Internet of Things (loT) yang mampu memantau
kualitas air secara real-time, melakukan pergantian air secara
otomatis, serta memberikan pakan secara terjadwal dan dapat
dipantau maupun dikendalikan dari jarak jauh melalui asi Blynk,

= -

FLOWCHART & BLOK DIAGRAM

FLOWCHART PENGANTIAN AIR OTOMATIS FLOWCHART AUTOFEEDER

CARA KERJA ALAT

Smart Aquarium berbasis loT bekerja dengan memantau kualitas air
menggunakan sensor pH dan sensor kekeruhan (turbidity), serta
memantau ketinggian air dan ketersedican pakan menggunakan
sensor ultrasonik. Seluruh data sensor diproses oleh ESP32, kemudian
ditampilkan pada LCD dan dikirim ke aplikasi Blynk untuk monitoring
secara real-time. Sistem dapat beroperasi dalam mode otomatis
maupun manual. Pada mode otomatis, ketika nilai pH berada di luar
rentang normal atau tingkat kekeruhan melebihi batas yang
ditentukan, sistem akan mengaktifkan pompa penguras dan pompa
pengisian untuk melakukan pergantian air secara otomatis. Selain itu,
pemberian pakan dilakukan sesuai jadwal yang telah diatur melalui
RTC dan aplikasi Blynk, di mana servo feeder akan membuka dan
menutup wadah pakan secara otomatis. Dengan demikian, kon
akuarium dapat dipantau dan dikendalikan dari jarak jauh melalui
smartphone.
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