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ABSTRAK 

AQID MUKHTAR. Rancang bangun sistem otomatisasi pada alat pemberi pakan 
berbasis mikrokontroler nodeMCU ESP32 (dibimbing oleh Ahmad Munir dan Abdul 
Azis). 

Latar belakang. Sistem aquaponik menciptakan lingkungan yang saling mendukung 
antara ikan dan tanaman, di mana ikan memberikan nutrisi yang diperlukan oleh 
tanaman melalui limbah mereka, sementara tanaman menyaring air untuk memberikan 
kualitas air yang baik bagi ikan. Umumnya pemberian pakan ikan pada sistem aquaponik 
masih diberikan secara manual oleh manusia. Hal ini memiliki beberapa kekurangan 
yaitu pemberian pakan ikan yang kadang tidak sesuai dengan jadwal dan takaran pakan 
yang diberikan tidak tertakar dengan baik. Untuk mengatasi masalah tersebut, maka 
perlu dilakukan pengembangan pada pemberi pakan otomatis. Alat pemberi pakan 
otomatis akan menggunakan metode pengeluaran pakan dengan menggunakan tipe 
auger dan menggunakan internet of things. Tujuan. Penelitian ini dilakukan dengan 
tujuan untuk menghasilkan suatu alat pemberi pakan dengan yang dilengkapi dengan 
sistem kontrol otomatis. Metode. Metode dalam penelitian ini dimulai dengan studi 
literatur, perancangan hopper dan auger, perancangan sistem kontrol yang sesuai 
dengan alat pemberi pakan, perakitan setiap komponen seperti hopper, komponen 
kontrol dan auger, kalibrasi, uji fungsional dan uji kinerja dari alat pemberi pakan yang 
telah dibuat. Hasil. Hasil dari penelitian ini yaitu alat pakan dapat bekerja secara otomatis 
dan manual menggunakan aplikasi Blynk dengan kapasitas 3 kg. Alat ini dapat bekerja 
sesuai dengan jadwal yang telah diatur pada aplikasi Blynk baik secara manual maupun 
otomatis. Dosis yang dikeluarkan alat sesuai dengan dosis yang telah diatur di aplikasi 
Blynk dengan rata-rata error 0,031. Kesimpulan. Berdasarkan hal tersebut, dapat 
disimpulkan bahwa alat pakan otomatis dapat bekerja sesuai dengan perintah yang ada 
pada aplikasi Blynk yang dapat dikendalikan secara online. 
 
Kata kunci: NodeMCU ESP32; Otomatis; Pemberi pakan 
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ABSTRACT 

AQID MUKHTAR. Design and build an automation system on a feeding device 

based on the nodeMCU ESP32 microcontroller (supervised by Ahmad Munir and 

Abdul Azis). 

Background. Aquaponic systems create a mutually supportive environment between 

fish and plants, where the fish provide the necessary nutrients to the plants through their 

waste, while the plants filter the water to provide good water quality for the fish. Generally, 

fish feeding in aquaponic systems is still given manually by humans. This has several 

disadvantages, namely that the fish feed is sometimes not on schedule and the feed dose 

given is not measured properly. To overcome these problems, it is necessary to develop 

an automatic feeder. The automatic feeder will use an auger-type feed dispensing 

method and use the internet of things. Purpose. This research was conducted with the 

aim of producing a feeder equipped with an automatic control system. Method. The 

method in this research begins with a literature study, design of hoppers and augers, 

design of control systems that are suitable for feeders, assembly of each component 

such as hoppers, control components and augers, calibration, functional tests and 

performance tests of the feeders that have been made. Result. The result of this research 

is that the feed tool can work automatically and manually using the Blynk application with 

a capacity of 3 kg. This tool can work according to the schedule that has been set on the 

Blynk application both manually and automatically. The dose issued by the tool is in 

accordance with the dose that has been set in the Blynk application with an average error 

of 0.031. Conclusion. Based on this, it can be concluded that the automatic feed device 

can work according to the commands in the Blynk application that can be controlled 

online. 

Keywords: NodeMCU ESP32; Automatic; Feeders 
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BAB I. PENDAHULUAN 

1.1. Latar Belakang 

Aquaponik merupakan metode inovatif dalam pertanian yang menggabungkan budidaya 

ikan dan tanaman secara bersamaan. Sistem aquaponik menciptakan lingkungan yang 

saling mendukung antara ikan dan tanaman, di mana ikan memberikan nutrisi yang 

diperlukan oleh tanaman melalui limbah mereka, sementara tanaman menyaring air 

untuk memberikan kualitas air yang baik bagi ikan. Secara sederhana, akuaponik adalah 

kombinasi antara menanam tanaman dengan metode hidroponik dan akuakultur dalam 

satu sistem tertutup (recirculating aquaculture) (Zunaidi dkk., 2024).  

       Umumnya pemberian pakan ikan pada sistem aquaponik masih diberikan secara 

manual oleh manusia. Hal ini memiliki beberapa kekurangan yaitu pemberian pakan ikan 

yang kadang tidak sesuai dengan jadwal dan takaran pakan yang diberikan tidak tertakar 

dengan baik. Hal tersebut dapat mengakibatkan terhambatnya pertumbuhan ikan, 

kurangnya gizi ikan, sakit, bahkan dapat menyebabkan kematian pada ikan sehingga 

hasil panen tidak maksimal (Putra, T. D., & Aisuwarya, R., 2022). Pemberian pakan yang 

cukup dan teratur kepada ikan merupakan salah satu aspek penting dalam menjaga 

keberhasilan sistem aquaponik. 

      Dalam sistem aquaponik, pemberian pakan yang tepat waktu pada ikan memiliki 

dampak terhadap pertumbuhan tanaman dan ikan. Pemberian pakan ikan secara 

berlebihan dapat menyebabkan penurunan kualitas air dan mengakibatkan kematian 

pada ikan, sehingga menimbulkan penyakit yang dapat membuat ikan lainnya menjadi 

tertular penyakit (Afandi, R., 2021). Keseimbangan yang baik antara nutrisi yang 

diberikan kepada ikan dan kebutuhan tanaman adalah kunci utama untuk mencapai 

produktivitas yang optimal dalam ekosistem ini. Keteraturan dalam pemberian pakan 

tidak hanya meningkatkan pertumbuhan ikan, tetapi juga memastikan bahwa tanaman 

mendapatkan nutrisi yang menciptakan lingkungan yang mendukung pertumbuhan yang 

seimbang dalam sistem aquaponik. 

       Pada penelitian sebelumnya yang dilakukan oleh Maulana, M. A. (2022) terdapat 

masalah pada alat pemberi pakan otomatis yaitu beberapa ukuran pakan tidak dapat 

dikeluarkan dengan lancar dari wadah pakan yang menggunakan cara membuka 

menutup lubang hopper dengan servo sehingga dibutuhkan perubahan mekanik 

pengeluaran pakan. Selain itu, alat pemberi pakan otomatis tersebut belum 

menggunakan internet of things sehingga belum bisa untuk pengendalian jarak jauh. 

       Untuk mengatasi masalah tersebut, maka perlu dilakukan pengembangan pada 

pemberi pakan otomatis. Alat pemberi pakan otomatis akan menggunakan metode 

pengeluaran pakan dengan menggunakan tipe auger dan menggunakan internet of 

things. Sistem auger biasa digunakan untuk mengontrol laju aliran material granular atau 

butiran. Kelebihan utama dari sistem konveyor auger yaitu stabilitas untuk mengontrol 

laju aliran material (Chongchitpaisan, P., & Sudsawat, S., 2022). 

       Oleh sebab itu, maka perlu dilakukan penelitian rancang bangun sistem otomatisasi 

pada alat pemberi pakan berbasis mikrokontroler nodeMCU ESP32 sebagai solusi dari 

permasalahan dalam pemberian pakan ikan dalam sistem aquaponik. 
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1.2. Rumusan Masalah 

Rumusan masalah pada penelitian ini yaitu:  

1.    Bagaimana model sistem kontrol yang diterapkan pada alat pemberian pakan?  

2.    Belum diketahui kinerja dari alat pemberi pakan otomatis. 

1.3. Batasan Masalah 

Penulis membatasi masalah penelitian menjadi berikut:  

1. Sistem kontrol yang digunakan adalah open loop. 

2. Penelitian dilakukan sampai uji akurasi dosis keluaran alat.  

1.4. Tujuan dan Manfaat 

Penelitian ini dilakukan dengan tujuan untuk menghasilkan suatu alat pemberi pakan 

yang dilengkapi dengan sistem kontrol otomatis. 

       Kegunaan dari penelitian ini yaitu menjadi salah satu alternatif dalam proses pemberi 

pakan ikan pada sistem aquaponik. 

 

 

 

  


