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RANCANG BANGUN SISTEM PENGOLAHAN KOTORAN KELINCI
BERBASIS loT MENGGUNAKAN APLIKASI ANDROID

“SISTEM PENGOLAHAN KOTORAN KELINCI”

ABSTRAK

= Kelinci merupakan kelompok hewan.yang sangat popular dan di gemari'-masyarakat. Kelinci

u)jo

=termasuk hewan mamalia, dikarenakan mempunyai kelenjar susu. Kelinci hewanyang relative
zbersih namun kandang masih perlu dibersihkan secara teratur. Melakukan pembersihan
fbkandang setiap hari.untuk mengeluarkan sisa kotoran sangat membuat kesulitan para
hpeternak kelinei. Kandang benar-benar harus dibersihkan agar kelinci hidup di tempat yang
) ® bersih dan‘aman. Tidak ada aturan yang ditetapkan untuk membersihkan kandang kelinci,
a"dengan melakukan pembersihan. setiap-hari.akan membuat segalanya lebth.mudah. Namun,
pembersihan kandang kelinci tergantung pada ukuran kandang dan jumlah kelinci. Maka
dibutuhkan alat untuk membantu para peternak kelinci untuk terus:membersihkan kandang
kelinci. Rancang bangun sistem pengolahan kotoran: kelinci berbasis 10T menggunakan
aplikasi android ini dilengkapi dengan Sensor load cell sebagai pengukur berat kotoran dalam

wadah.

Kata kunci: Kelinci, Internet, Load cell, Android
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DESIGN AN 10T-BASED RABBIT MANURE PROCESSING SYSTEM USING
AN ANDROID APPLICATION

“RABBIT WATER TREATMENT SYSTEM”

ABSTRACT

g'.?Rabbits are a group of animals that are very.popular and loved by:the community. Rabbits are
;‘mammals, because they have mammary.glands. Rabbits are relatively.clean animals, but the
A-cage still needs to be cleaned:regularly. Cleaning the cage every day to remave the remaining
Edirt is very difficult for.rabbit breeders. The cage really.needs to be cleaned so that the'rabbit
g.lives in a clean and safe place. There are.no set rules for cleaning rabbit cages, doing daily.
& cleaning will make things easier. However, the cleaning of the rabbit cage depends on the size
gof the cage and the number of rabbits. Then a tool is needed to help rabbit breeders continue
5'.to clean the rabbit cage. The design of an loT-based rabbit:manure treatment system using

this android application is equipped with a load cell sensor as a measure of the weight of the

feces in the container.

Keywords: Rabbit,Internet; Load Cell, Android
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PENDAHULUAN

Latar Belakang

Kondisi kandang kelinci yang kotor seringkali menjadi masalah utama di bidang

Ié.nvensional melalui campur tangan.manusia secara langsung. Peternak harus
=

reelepas papan penampung kotoran Kelinci terlebih dahulu lalu”"membuang dan
=

rE@mbersihkan kotoran tersebut secara langsung.

Proses pembuangan kotoran ini.secara terus menerus dan berkala dalam 3 kali

1969

sehari ataupun lebihdan membutuhkan waktu yang cukup lama. Proses ini akan sangat

rﬁrepotkan apabila hal ini dilakukan secara langsung oleh peternak kelinci setiap saat
ca'n akan menjadi masalah.apabila.peternak- tidak.dapat melakukan pembersihan
kandang tersebut setiap saat dikarenakan ada suatu hal.

Apabila kendang kelinci kebersihannya.tidak terjaga maka kotoran kelinci
menjadi menumpuk sehingga kendang tersebut dapat berpotensi menimbulkan sarang
penyakit yang dapat menyerang kelinci ataupun peternak kelinci. Penyakit pada
kelinci merupakan salah satu penyebab menurunnya perkembangbiakan pada kelinci.

Hal tersebut yang menjadikan ide untuk membuat alat tugas akhir dengan judul
“Rancang Bangun Sistem Pengolahan Kotoran Kelinci Berbasis IoT Menggunakan
Aplikasi Andreid” dengan sub judul “Pembuatan-Alat Sistem Pengolahan Kotoran
Kelinci” sistem yang dibuat berdasarkan deteksi terhadap beban yang berada pada

kotak penampang kotoran kelinci pada kendang yang menggunakan Sensor Load Cell.

1.2 Rumusan Masalah
Berdasarkan latar belakang yang diuraikan.di.atas;-maka permasalahan.yang

akan dibahas dalam tugas akhir ini adalah sebagal berikut :

1. Bagaimana cara merancang dan membuat alat sistem pengolahan kotoran
kelinci?

2. Bagaimana cara menghubungkan modul ESP32 dengan smartphone untuk
mengetahui kotoran sudah penuh atau belum?

3.  Bagaimana cara kerja alat dalam mengumpulkan kotoran kelinci?
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Tujuan

Tujuan yang ingin dicapai dalam tugas akhir ini adalah :

Dapat menghasilkan alat sistem untuk pengolahan kotoran kelinci.

Dapat menghubungkan modul ESP32 dengan smartphone untuk mengetahui

kotoran sudah penuh atau belum.

Dapat mengetahui cara kerja alat dalam otoran kelinci.

Luaran

Luaran yang ingi A) ini adalah meng

e IoT menggunaka
ak kelinei. Sistem ini dapat
ih a Kci serta
ling

POLITEKNIK
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BAB V
PENUTUP
Simpulan
1. Rancangan dan realisasi sistem pengolahan kotoran kelinco berbasis ESP32
mampu dibangun menggunakan ESP32 sebagai mikrokontroller yang mengolah
data input dan output, sensor load cell untuk membaca-berat pada wadah, motor
servo MG966R untuk membuka dan menutup sekat, modul, HX711 untuk
mengkonversi data, traffic light sebagai penanda wadah sudah penuh.atau belum.
2. Secara umum sistem pengolahan kotoran kelinci berbasis ESP32 yang dibangun
dapat beroperasi-mengolah data pembacaan berat dengan mendapat tegangan
9,10 VDC dari catu daya. Akurasi pembacaan berat mencapai 100%.
3. Mengetahui cara kerja alat dalam memproses dan mengirimkan data berat yang
dibaca oleh loadcell lalu dikirimkan ke ESP32.
Saran

en
N

Dalam mengerjakan Tugas Akhir ini diharapkan. adanya pengembangan sistem
yang lebih kompleks. Seperti menambahkan fungsi lainnya agar alat semakin
sempurna dalam membantu peternak kelinci. Seperti menambahkan fitur berupa

pengolahan kotoran menjadi pupuk.



[CEREL
HINYILNOd

:eydid ey

eyeyer abap yiuyaijod uizi eduey

undede ynjuaq wejep 1ui sijn} efie) yninjas neje ueibeqas yelueqiadwaw uep uejwnwnbuaw buese|iqg 'z
eyieyjer LabBa Yiuyalijod Jefem Buek uebunuada)) ueyibniaw yepn uednnbuad 'q

‘yejesew njens uenefup neje }niyj uesijnuad ‘uesode] uesinuad ‘Yyerw|i eAiey uesiinuad ‘ uenipuad ‘ueyipipuad uebunuada)y ynjun efuey uediynbuad ‘e
: Jaquins ueyingakuaw uep ue)wnjuedusaw eduey jui sijn} eA1ey yninjas neje ueibeqas diynbuaw buesejqg L

System for Broiler Chicken Farms Based on Internet of Things (IoT),”
Telekontran J. 1lm. Telekomun. Kendali dan Elektron. Terap., vol. 7, no. 1, pp.

Q

2=

/g.A. Masriwilaga, T. A. J. M. Al-hadi, A. Subagja, and S. Septiana, “Monitoring
0

=

; 1-13, 2019, doi: 10.34010/telekontran.v7i1.1641. Dipetik Juli 14, 2022

Ardutech. (2020). Mengenal ESP32 Development Kit untuk 10T (Internet of Things).
Dipetik Juli 14, 2022

=  https://www.ardutech.com/mengenal-esp32-development-kit-untuk-iot-
®  internet-of-things/

S

gmponentslol. (2019). Datasheet MG996R Servo Motor. Dipetik Juli 14,2022

2 https://components101.com/motors/mg996r-servo-motor-datasheet

)

EE\dan Nurdin Bagenda,. (2018) Timbangan Menggunakan Strain Gauge Rangkaian

Full bridge dengan IC HX711. Dipetik Juli 17, 2022
https://www.researchgate.net/publication/326669241 Timbangan_mengguna
kan_Strain_Gauge Rangkaian_Full_Bridge dengan_IC_HX711

ejie)e

Erintafifah., (2021). Mengenal Perangkat Lunak Arduino IDE. Dipetik Juli 17, 2022
https://www.kmtech.id/post/mengenal-perangkat-lunak-arduino-
ide#:~:text=Arduino%201DE%20adalah%?20software%20yang,dan%20meng
%2Dcoding%20program%?20tertentu.

Faudin, A. (2017). Cara mengakses Motor Servo menggunakan Arduino. Dipetik Juli
14, 2022 https://www.nyebarilmu.com/cara-mengakses-motor-servo-
menggunakan-arduino/

F. Hardyanti., P. Utomo, “Perancangan, Sistem Pemantauan Suhu dan Kelembaban
pada Proses Dekomposisi Pupuk Kompos berbasis IoT,” Elinvo (Electronics,
Informatics, Vocat. Educ., vol. 4, no. 2, pp. 193-201,2019, doi:
10.21831/elinvo.v4i2.28324. Dipetik Juli 16, 2022

M habib al Khairi., Sep 2021 “Tutorial. Lengkap Menggunkan Driver”
https://www. mahirelektro.com/2020/02/tutorial-menggunakan-driver-motor-
1298n-pada-Arduina.html. Dipetik Juli 20, 2022

Sulistio. (November 2021) Mikrokontroller ESP32. Dipetik Juli 20, 2022
https://raharja.ac.id/2021/11/16/mikrokontroler-esp32-3/

Tresna Widiyaman., OKT 2021) Pengertian Modul WiFi”. Dipetik Juli 17, 2022
https://www.warriornux.com/pengertian-modul-wifi-
esp8266/#:~:text=ESP8266%20merupakan%20modul%20wifi%20yang,dan
%20membuat%20koneksi%20TCP%2FIP.&text=Modul%20ini%20juga%20
dilengkapi%20dengan,jenis%20ESP8266%20yang%20kita%20gunakan


https://www.ardutech.com/mengenal-esp32-development-kit-untuk-iot-internet-of-things/
https://www.ardutech.com/mengenal-esp32-development-kit-untuk-iot-internet-of-things/
https://components101.com/motors/mg996r-servo-motor-datasheet
ttps://www.researchgate.net/publication/326669241_Timbangan_menggunakan_Strain_Gauge_R
ttps://www.researchgate.net/publication/326669241_Timbangan_menggunakan_Strain_Gauge_R
tps://www.kmtech.id/post/mengenal-perangkat-lunak-arduino-id
tps://www.kmtech.id/post/mengenal-perangkat-lunak-arduino-id
http://www.nyebarilmu.com/cara-mengakses-motor-servo-menggunakan-
http://www.nyebarilmu.com/cara-mengakses-motor-servo-menggunakan-
http://www.nyebarilmu.com/cara-mengakses-motor-servo-menggunakan-
https://www.mahirelektro.com/2020/02/tutorial-menggunakan-driver-motor-l298n-pada-Arduino.html
https://www.mahirelektro.com/2020/02/tutorial-menggunakan-driver-motor-l298n-pada-Arduino.html
https://www.warriornux.com/pengertian-modul-wifi-esp8266/#:~:text=ESP8266%20merupakan%20modul%20wifi%20yang,dan%20membuat%20koneksi%20TCP%2FIP.&text=Modul%20ini%20juga%20dilengkapi%20dengan,jenis%20ESP8266%20yang%20kita%20gunakan
https://www.warriornux.com/pengertian-modul-wifi-esp8266/#:~:text=ESP8266%20merupakan%20modul%20wifi%20yang,dan%20membuat%20koneksi%20TCP%2FIP.&text=Modul%20ini%20juga%20dilengkapi%20dengan,jenis%20ESP8266%20yang%20kita%20gunakan
https://www.warriornux.com/pengertian-modul-wifi-esp8266/#:~:text=ESP8266%20merupakan%20modul%20wifi%20yang,dan%20membuat%20koneksi%20TCP%2FIP.&text=Modul%20ini%20juga%20dilengkapi%20dengan,jenis%20ESP8266%20yang%20kita%20gunakan
https://www.warriornux.com/pengertian-modul-wifi-esp8266/#:~:text=ESP8266%20merupakan%20modul%20wifi%20yang,dan%20membuat%20koneksi%20TCP%2FIP.&text=Modul%20ini%20juga%20dilengkapi%20dengan,jenis%20ESP8266%20yang%20kita%20gunakan

an Teknik Elektro

a (D3) diperoleh pada tahun

SMPN 1 Muara Bungo tahun 2015, dan SMAN
Telekomunika

POLITEKNIK

NEGERI
JAKARTA

Lahir di Rantau Keloyang, Jambi, 17 April 2000. Lulus dari SDN 95

Abdel Tareq Winata
Muara Bungo tahun 2012

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

: an atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. 10:@5_1»: _.m=<m ::Er kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun

tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta



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




karta

Ir. Sri Danaryani, M.T

Abdel Tareq Winata
25Juli 2022

Lampiran 1. Rangkaian Skematik Catu Daya

SuteuT
mH
*

Digambar
Tanggal

LM7502

DGE KB.JE0E

1A BRI

][9]

U4

GND

PROGRAM STUDI TELEKOMUNIKASI
N TEKNIK ELEKTRO - POLITEKNIK NEGERI JAKARTA | Diperiksa

pta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

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

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

=
RANGKAIAN SKEMATIK CATU DAYA

UR

1IN

—
o

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA




pta milik Pol
Hak Cipta:

1. Dilarang meng

b. Pengutipan

2. Dilarang meng
tanpa izin Poli

Loadesll 5k
Load cell

Lampiran 2. Diagram Modul Sistem

GND

B
SPT
P

D
120
5
£
PE
e
[E
22
2o
Ho -

_pol
3

2 DEVKIT V1

us

ESP32
=8

Hour

ESP32 WROOM

Ji -
GIND

200¢F
&

L

E KBJana

GND

DG

IA BRI

u4
DiO!

GND

iteknik Negeri Jakarta

tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Neger

eknik Negeri Jakarta

DIAGRAM MODUL SISTEM

utip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa Bm:nm:nciﬁrm: danm
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya

Imiah, penu
Jakarta

karta

Ir. Sri Danaryani, M.T

Abdel Tareq Winata
25 Juli 2022

Digambar
Tanggal

AN
o

PROGRAM STUDI TELEKOMUNIKASI
AN TEKNIK ELEKTRO ~POLITEKNIK NEGERI'JAKARTA: | Diperiksa

nyebtitkan sumber :

isan Igporan, penulisan kritik atau tinjauan suatun
)
b}

mumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun

POLITEKNIK




Lampiran 3. llustrasi Cara Kerja Alat

|

Motor Servo

Kotak Pempungan

—

>

Saluran
Penampungan

led

Sensor load cell,
modul HX711

ESP32. power supply.

pta milik Politeknik Negeri Jakarta

Hak Cipta:

1. Dilarang me
a. Pengutipa

b. Pengutip
2. Dilarang me|

hgutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumka

gumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tu

tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta

:m:ﬁ::»crrmum:zsum:_um:&&rm:.um:m_:.ms.vmsc_mmm:_EJB=3w?uo::_mum
m: tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

8
S
x
=
e
= |2
S |2
2 |g
= g8
T |3 L
<L |k G
| 215 |3
A < |= &
v S |®
wn —_—
r Eik
£ | |o
|l | D
___ Ny E
” ” o |a |~
<
T
A o
<
e =
<
< =
o
Oz
< ‘W
— N
) - |5 =
< |2¢
O w
X
0 |u S
—
~ ER
o
—_ |
V) 0
S &
o
_ S W
<
| R
0 x
T g
T
T
Z
<
dan 3m=<.n_u=n_a sumbler :
lapofgn, penullisan kritik atau tinjauan suatu n
=
is ini dalam bentuk apapun
(@) o Lt




IR0 \

eyeyer Labap yiuyajod uizi eduey

1|} eA1e)] ynunjas neje ueibeqas yeAueqiadwaw uep ueywnwnbusw buesejiq ‘'z
ejie)er 1363 yiwya3ijod sefem buek uebunuaday) ueyibnisw yepn uedianbuad °q

*yejesew njens uenefun neje }iij uesiinuad ‘uesode] uesijnuad ‘Yejwji eAiey uesjinuad

undede jnjuaq wejep

ECEL]
NINMILAOd

1IN} eAie)] yninjas neje ueibeqas diynbusw buese|iqg °L

uepipuad ‘ueyipipuad uebunuaday ynjun efuey uedinbuad ‘e

’

Auaw uep ueywnjuesuaw eduey

Jaquins ueyinga

dDNeH, L

de "WiFi.h"
de <Firebase ESP Client.h>

bvide the token generation process info.

de <addons/TokenHelper.h>

ovide the RTDB payload printing info and other helper functions.
de <addons/RTDBHelper.h>

de <ArduinoJdson.h>

de <HX711 ADC.h>

e USE_ESP32S2 DEV KIT

e
E™S

~fined (ESP8266) | |
de <EEPROM.h>

defined (ESP32)

Define the WiFi cre

char* password

ABASE_URL "ht
/7

+= =

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

_dout, HX711 sck);
~ _O’.

T I

int HX711 sc

1 constructo
ADC LoadCell (
int calval eep
ed long t = 0;

C Q- ~Q Q >~

e SERVO BUKA 180
e SERVO_TUTUP 0
de <ESP32Servo.h>
myservo; // create servo object to control a servo

servo objects can be created on the ESP32

s = 0; // variable to store the servo position

ommended PWM GPIO pins on the ESP32 include 2,4,12-19,21-23,25-

33

ssible PWM GPIO pins on the ESP32-52: 0 (used by on-board button),1-
used by on-board LED),19-21,26,33-42

>rvoPin = 4;

zzerPin = 2;

stants won't change. Used here to set a pin number:

int ledR = 25;

oI N e e N I N o i
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int ledY = 26;
int ledG = 27;

y waktu;
StatusWadah;
BeratKotoran = 0;

nual = 0;
kat = 0;

ed long getfbMillis = 0;
=tfbInterval = 1000;

setup () {
al.begin(115200);
set the digital pin

ode (ledG,
ode (buzze

pass
("Connect

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

lent v%s\n\n",

ig.api_key =

A\ssign the user sign in
.user.email = USER EMAIL;
.user.password = USER PASSWORD;

Assign the RTDB URL (required) */
ig.database url = DATABASE URL;

Assign the callback function for the long running token generation
/

ig.token status_callback = tokenStatusCallback; // see
s/TokenHelper.h

=base.begin(&config, &auth);

=base.reconnectWiFi (true) ;
~fined (ESP8266)
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undede j}njuaq wejep

o~
{00 . setBSSLBuffersize (512, 2048);
frermi £

dlay(1000) ;

Q:ial .println();

; E 'v ial.println("Initializing HX711...");

= A~ IMadCell.begin();

5.%; éi;oadCell.setReverseOutput(); //uncomment to turn a negative output
a gva‘ e to positive

El & ﬁEﬁat calibrationValue; // calibration value (see example file

® r"CdBibration.ino")

- =elibrationValue = 426.30; // uncomms ou want to set the

5 calfbration value in the sketch

w #ifmdefined (ESP8266) | |

g “EPROM.begin (512);

Q@ war® to fetch the calibra

S tendif

8 ’_EEPROM.get(calV- oromAdress, calibra Value); // uncomme his
g if Mou want to fe value eeprom

® // scionright after powe
§ bilizing ti

5 true; //set u don't want tare to be
3

3

< ng

delay(10);
// Allow
ESP32PWM: :

POLITEKNIK
~—.e= NEGERI
G  JAKARTA

myservo.attach (
to the servo object

// using default

// different servos

// for an accurate 0

myservo.write (SERVO TUTUP) ;
variable 'pos'

}

max of 1000us and 2000us
ire different min/max settings

Jaquins ueyingakuaw uep ueywnjuesuaw eduey

.
.

void loop ()
{
static boolean newDataReady = 0;
const int serialPrintInterval =
serial print activity
if (Firebase.ready() && (millis() - getfbMillis >= getfblInterval)) {
if (Firebase.RTDB.getString(&fbdo, "/mode")) {
if (fbdo.dataType() == "string") {
String str manual = fbdo.stringData()
manual = str manual.tolInt ();

Serial.print ("mode =");

1000; //increase value to slow down



Serial.println (manual) ;

ECEL]
NINMILAOd

}

IR0 \

f (Firebase.RTDB.getString(&fbdo, "/sekat")) {
if (fbdo.dataType() == "string") {
String str sekat = fbdo.stringData();
sekat = str sekat.toInt();
Serial.print ("sekat =");
Serial.println(sekat);

eydid yeyH

}

=tfbMillis = millis();

conversion:
aReady = true;

heck for new data/sta
LoadCell.update())
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(manual ==
talWrite (lec
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o

B

3

- & ' y <y, e
(] =

c o =
: 3 else if

g c StatusWada

'g g. if (manual

= ] digitalWrite

digitalWrite (
digitalWrite (ledG,
Firebase.RTDB.setFloatAsync (&fbdo, "/beratkotoran",
otoran) ;
Firebase.RTDB.setStringAsync (&fbdo, "/status", StatusWadah);
digitalWrite (buzzerPin, HIGH);
delay (500) ;
digitalWrite (buzzerPin, LOW) ;
delay (500) ;
digitalWrite (buzzerPin, HIGH);
delay (500);
digitalWrite (buzzerPin, LOW) ;
delay (500) ;
digitalWrite (buzzerPin, HIGH);
delay (500) ;
digitalWrite (buzzerPin, LOW) ;
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(os)

otoran) ;

newDataReady
t = millis();

delay (500) ;
digitalWrite (buzzerPin, HIGH);

delay (500) ;
digitalWrite (buzzerPin, LOW) ;
delay (500) ;
digitalWrite (buzzerPin, HIGH);
delay (500) ;
digitalWrite (buzzerPin, LOW) ;
delay (500) ;

} else i1if (BeratKotoran >= 1148) {
StatusWadah = "PENUH";
if (manual == 0) myservo.write

digitalWrite (ledR, HIGH) ;
digitalWrite (ledY, LOW
digitalWrite (ledG,
Firebase.RTDB.setkE

Firebase.RTDR

tringAsync (&fbdo
)

(buz

talWrite (buz
y (500) ;

(buz

(buz

(buz

2.8 POLITEKNIK
NEGERI

} else if
myservo.

}
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= SRAM 520 kB

= 48 pin GPIO

= 25 pin PWM (Pulse Width Modulation
2 pin channel DAC (Digital to Analog Converter)

Pin

Pada board ESP32 DevKit terdapat 25 pin GPIO (General Purpose

Lampiran 5. Datasheet ESP32

ESP32 Dev. Board QTN

VY 4
fikasi ESP32-WROOM-32 Module

Microprosesor Xtensa Dual-Core 32 Bit LX6
Freq Clock up to 240 MHz

Flash memori 4 MB
11b/g/n WiFi transceiver
Bluetooth 4.2/BLE

15 pin channel ADC (Analog to Digital Converter)

Jumla‘h En : 30 meliputi pin tegangan dan GPIO.
15 pin ADC (Analog to Digital Converter)

3 UART Interface

3 SPI Interface

2 12C Interface

16 pin PWM (Pulse Width Modulation)
2 pin DAC (Digital to Analog Converter)

GPIO ESP322Z WROOM DevKit V1.

Inputr Ourpur) dengan masing — masing pin mempunyai

karakteristik sendiri — sendiri.

Pin

Pin

hanya sebagai INPUT :

GPIO 34
GPIO 35
GPIO 36
GPIO 39

dengan internal pull up, dapat diseting melalui pregram :

GPIO14
GPIO16
GPIO17
GPIOT8
GPIO19
GPIO21

GPIO22
GPIO23

® >,
Va2 § 67015 JRBCE 3] w1 Cso J Touchs |
- EE

Pin tanpa internal pull up (dapat ditambahkan pull up eksternal

sen

diri) :

GPIO13
GPIO25
GPIO26
GPRIOZ27
GPIO32
GPIO33
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Lampiran 6. Datasheet Servo MG666R

RED (+5V)
BROWN (GND)

St

SRR

T~

L

MG996R Servo Motor MG996R Servo Motor Wiring Diagram
a8}

'Wire Configuration
\
| Wire Number Wire Colour Description

1 Brown Ground wire connected to the ground of system
i 2 Red Powers the motor typically +5V is used

3 Orange PWM signal is given in through this wire to drive the motor
3
-
MG996R Servo Motor Features

* Operating Voltage is +5V typically

e Current: 2.54 (6V)

= Stall Torque: 9.4 kg/cm (at 4.8V}

* Maximum Stall Torque: 11 kg/cm (6V)

e SRRl R

s Operating speed is 0.17 s/60°
s Gear Type: Metal

* Rotation : 0°-180°

s Weight of motor : 55gm

* Package includes gear horns and screws

1

.
.
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N

N =I <=
* Q s . s s
o g oW g = Pin Description
- o
-3 P s 0
o8 53387
Elg = ‘gm 'Y RegulstorPower VSUP [] 1 * 16 [ DVDD  Digital Power
S3 253 - Regulator Control Output  BASE [ 2 15 [ RATE  Output Data Rate Control Input
gg -g g g Analog Power AVDD [ 3 14 [ XI Crystal 'O and External Clock Input
=Q 3 @ Regulator Control Input VFB [ 4 13 [ XO Crystal 'O
5 285
=3 <= Analog Grouad AGND [ 5 12 [ DOUT  Serial Data Output
0 50
;g e g Reference Bypass VBG [ 6 11 [ PD SCEK Power Down and Serial Clock Input
25 % 2.8' Ch. A Negative Input INNA [ 7 10 [ INPB Ch. B Positive Input
3 3 2 =@ Ch. A Positive Input ~ INPA [ & 9 [ INNB  Ch B Negative Input
neg T
=90 =0
- T =3
;; Y Y SOP-16L Package
=3 =0 ]
55 x3c m
5T S8
[} g : c Pin # | Name Function Description
5
g =2 g < 1 VSUP |Power Regulator supply: 2.7 ~ 5.5V
8 535 g pply
< Q9 == 2 BASE |Analog Output |Regulator control gutput _(NC when not used)
S 2 23 2 OMIPML, .5 AN 2
=53 = 3 3 AVDD |Power [Analog supply: 2.6 ~ 5.5V
o - B
4 E S 4 VFB |Analog Input |Regulator control input_ {conngsct to AGND when not used)
g g s e 5 AGND |Ground Analog Ground
Q = g8= 6 VBG |Analog Output |Reference bypass output
-— D w =
g S =5 7 INA- |Analog Input |Channel A negative input
- o 0
oa = 8 INA+ |Analog Input [Channel A positive input
o L - g lnp p p
Y g = g 9 INB- |Analog Input |Channel B negative input
ﬁ = 'g '8 10 INB+ |Analog Input |Channel B positive mput
o % g 3 11 |PD SCK|Digital Input |[Power down control (high active) and serial clock input
S5 =n 12 DOUT |Digital Output |Serial data output
= = wn s g
g— ; g 3 13 XO |Digital /O Crystal I'O (NC when not used)
o 53 14 X1 Digital Input  |Crystal I/O or external clock input, 0: use on-chip oscillator
5 ‘g = g 15 RATE |Digital Input |Output data rate control, 0: 10Hz; 1: 80Hz
s %3 16 DVDD |Power Digital supply: 2.6 ~ 5.5V
~, - =X
_% ;’. g. g Table 1 Pin Description
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I Specifications

Model

Rated capacity
Rated output
Safe overload

Maximum safe side o

verload

Zero balance
Non-linearity
Hysteresis

Compensated temper

ature range

Safe temperature ran

ge

Temperature effect o

n Zzero

Temperature effect o

n span

Input resistance
Output resistance

Recommended excita

tion voltage
Insulation resistance
Degrees of protection

Cable

Cable color code

Loadcell material

Deflection at rated

Natural frequency

Lampiran 8. Datasheet Loadcell

PW6C-5KG, PW6EC-10KG, PW6E6C-20KG, PW6
C-30KG, PW6EC-40KG

5, 10, 20, 30, 40
2.2+0.2

150

300

0+0.12
0.0166 typ.

0.0166 typ.

-10 to +40

-10 to +50
0.0140(5/10/20kg), 0.0093(30kg), 0.0175
(40kg)
0.0175(+20 to +40°C) , 0.0117(—10 to +2

0°C)

300 to 500

300 to 500

1to1l2

2000 or more

IP67

6 conductor shield cable 2m

+ EXC : Blue
+S . Green
— S Gray
—EXC : Black
+SIG @ White
—SIG:Red
SHIELD : Yellow

Aluminum

0.5 or less

S5KG : 225
10KG - 331
20KG 1 473
30KG : 573
40KG - 606

kg
mv /v

%% R.C.

%% R.C.

mv /v
% R.0O.

%% R.0O.

%R.O./
10K

%R.O./
10K

mm
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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




Lampiran 9. Datasheet Buzzer

Identified by (+) symbol or longer terminal lead. Can be powered by 6V
Identified by short terminal lead. Typically connected to the ground of
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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 10. Dokumentasi
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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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