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Abstract

Water is a key component in poultry farming, as poultry bodies comprise at least 60% - 85% water. Poultry cannot survive for
2-3 days without water, so farmers must routinely monitor the provision of drinking water. Fully controlling the provision of
drinking water to poultry is time-consuming, preventing farmers from performing other activities. To enable farmers to carry
out various activities while meeting their poultry's drinking water needs, it is necessary to design an innovative water provision
control system. To achieve this innovation, the research flow used is the prototype method approach. This method consists of
three important stages: preparation, prototype, and delivery. The preparation stage involves collecting the data necessary for
system development. In the prototype stage, researchers analyze and design the initial system concept, implement the design,
and evaluate the developed prototype. The delivery and evaluation stage involves submitting the system to users and gathering
feedback. This research resulted in the innovative PADrink system, which excels in its ability to detect water volume and display
the information via an LCD. After a series of tests, the average success rate of PADrink in water control was 75%, with the
ultrasonic sensor used significantly impacting the success or failure of the drip water control process. From seven measurement
results, the average accuracy level for water height and sensor readings was 1,8 cm. The percentage error rate obtained from
sensor readings was only 3%, indicating that there is no significant difference between manual measurements and sensor
readings.
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Abstrak

Air merupakan komponen utama pada peternakan unggas, sebab tubuh unggas tersusun setidaknya 60% - 85% air. Unggas
tidak dapat bertahan hidup 2-3 hari tanpa air, sehingga peternak harus rutin mengontrol pemberian air minum tersebut.
Pengontrolan secara penuh terhadap pemberian air minum pada unggas, tentunya menyita banyak waktu dan peternak tidak
dapat mengerjakan aktivitas lainnya. Agar peternak dapat mengerjakan berbagai aktivitas dan kebutuhan air minum unggasnya
terpenuhi, maka perlu dilakukan perancangan inovasi pengontrolan pemberian air minum. Untuk mencapai tujuan perancangan
inovasi tersebut, maka alur penelitian yang digunakan adalah pendekatan metode prototipe. Pendekatan metode tersebut
dibagian atas tiga bagian penting, persiapan, prototipe dan penyerahan. Tahap persiapan dilakukan untuk mengumpulkan data-
data yang diperlukan pada pengembangan sistem. Pada tahap prototipe, peneliti mengenalisa, mendesain kosnep awal sistem,
melakukan implementasi desain serta melakukan evaluasi terhadap prototipe yang dikembangkan. Penyerahan dan kepada
pengguna dan evaluasi dilakukan untuk mengetahui hasil feedback dari pengguna. Hasil penelitian ini menghasilkan sistem
inovasi PADrink dengan keunggulanya pada kemampuanya dalam mendeteksi volume air dan menampilkan informasinya
melalui LCD. Setelah melakukan serangkaian pengujian, diperoleh akurasi rata-rata persentase keberhasilan PADrink dalam
mengontrol air sebesar 75%, di mana sensor ultrasonik yang digunakan sangat mempengaruhi berhasil atau tidaknya proses
pengontrolan air yang diteteskan. Dari delapan kali hasil pengukuran, rata-rata tingkat akurasi seleisih ketinggian air dan
pembacaan sensor sebesar 1,8 cm. Sedangkan persentase tingkat eror yang diperoleh dari pembacaan sensor hanya 3% yang
menandakan bahwa pengukuran secara manual dan dengan menggunakan sensor tidak memiliki perbedaan yang signifikan.

Kata kunci: Arduino; Air Unggas Cerdas; Inovasi Sistem; Minuman Unggas; Sistem Otomatis
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1. Pendahuluan pada satu aktivitas, tetapi juga mencakup sejumlah

Pada pertanian unggas, efisiensi dan kesejahteraan aktivitas lainnya yang harus dikerjakan [6]

hewan ternak menjadi perhatian utama bagi peternak
[1]. Salah satu aspek penting dari perawatan unggas
seperti ayam adalah penyediaan air minum yang
memadai [2]. Pemberian air minum yang memadai
secara otomatis merupakan impian peternak dalam
meningkatkan efisiensi pengelolaan peternakan [3].
Namun saat ini, pemberian air minum masih dikontrol
secara penuh oleh para peternak setiap harinya [4].
Pengontrolan secara penuh tersebut menyita banyak
waktu dan peternak tidak dapat beralih ke aktivitas
lainnya [5]. Kesibukan peternak tidak hanya tertuju

Pada observasi awal, peternak memerlukan 4 jam
setiap harinya untuk memberikan minum ternak secara
manual, di mana jumlah tempat air minum yang diisi
sebanyak 83 unit. Setiap harinya, peternak memiliki
banyak aktivitas yang harus dikerjakan. Disela
kepadatan  aktivitas tersebut, peternak harus
memperhatikan waktu pemberian air minum pada
ternaknya [3], karena air merupakan bagian terpenting
bagi tubuh unggas. Tubuh unggas tersusun setidaknya
60-85% air [7] dan unggas tidak mampu bertahan tanpa
air selama 2-3 hari, sehingga fungsi dan peranan air
begitu penting bagi unggas [8]. Agar kebutuhan air
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minum unggas terpenuhi setiap hari dan semua
aktivitas peternak dapat diselesaikan dengan baik,
diperlukan inovasi dalam pengaturan pemberian air
minum pada unggas.

Perkembangan teknologi di era modern seperti saat ini
sudah banyak teknologi yang dapat digunakan untuk
membantu pekerjaan manusia, salah satu teknologi
tersebut adalah Arduino [9]. Arduino merupakan
pengendali mikrosingle-board bersifat open-source
yang dirancang khusus untuk memudahkan pengguna
elektronik di berbagai bidang [10]. Arduino juga
merupakan kit teknologi elektronika sebagai komponen
utama yang diaplikasikan pada mikrokontroller [11].
Saat ini, Arduino sudah banyak diaplikasikan di
berbagai bidang, seperti di perkebunan [12], layanan
telekomunikasi [13], keamanan kendaraan [11],
pemantauan prilaku unggas [14], pendeteksian
lingkungan [15], pemantauan kesehatan ternak [16],
dan masih banyak lagi penerapan lainnya.

Perkembangan Arduino juga di barengi dengan
komponen pendukungnya, seperti sensor ultrasonik
dan solenoid valve. Sensor ultrasonik merupakan
komponen masukan pada Arduino yang berfungsi
untuk mendeteksi jarak pada suatu objek [17]. Sensor
sudah banyak diterapkan di berbagai bidang, seperti
pemberian pakan pada perikanan [18], pembuatan
tempat sampah otomatis [19], monitoring lahan parkir
[20], kran air otomatis pada tempat wudu [21],
pemberian pakan pada kucing [22]. Dari beberapa hasil
penerapan tersebut, membuktikan bahwa sensor
ultrasonik merupakan komponen pendukung Arduino
dalam mendeteksi jarak objek.

Sedangkan solenoid valve merupakan komponen
Arduino berbentuk katup yang dikendalikan oleh arus
AC atau DC dari solenoid [9]. Katup tersebut
merupakan elemen kontrol yang paling digunakan pada
sistem fluida. Seperti rancangan irigasi cerdas pada
lahan terbatas [23], penyiraman tanaman otomatis pada
toko tanaman hias [24], perajang umbi Porang [25],
buka tutup pada brankas [26], pembuatan sistem
manajemen pada akuakultur bioflok [27]. Beberapa
penerapan solenoid valve menjelaskan bahwa
komponen ini sangat membantu dalam membuka dan
menutup alur keluaran objek.

Selain menggunakan dua komponen tersebut, Arduino
juga sering dipasangkan dengan liquid crystal display
(LCD). LCD merupakan komponen Arduino yang
berfungsi sebagai luaran yang menampilkan data hasil
pembacaan sensor [28]. LCD sudah banyak digunakan
di berbagai bidang, seperti menampilkan hasil
pengeringan  kakao  berbasis  Arduino  [29],
menampilkan informasi pencemaran air pada kolam
ikan menggunakan Arduino [30], serta menampilkan
informasi perajangan pisang yang dikendalikan oleh
Arduino [31].

Beberapa penelitian terdahulu yang mengintegrasikan
teknologi Arduino dalam sistem otomatisasi pemberian
pakan dan pelacakan di berbagai kasus, seperti yang

dilakukan oleh Marwan As Sadad dan timnya yang
berhasil mengatur pemberian pakan pada kucing sesuai
standar perusahaan penjualan makanan kucing [32].
Uci Rahmalisa dan timnya berhasil memberi makan
kucing secara otomatis menggunakan Arduino yang
mampu membuka dan menutup corong tempat
makanan kucing tersebut [33]. Pengujian pemberian
pakan otomatis yang dilakukan oleh Wahyu agung
nurcahyo dan Arif faizin pada ternak burung puyuh
selama tujuh hari dapat memberikan kenaikan pada
berat puyuh dan menghasilkan hasil telur yang lebih
baik [34]. Sedangkan Rizki Priya Pratama dalam
penelitiannya berhasil memberikan pakan ikan selama
4 menit 17 detik per kilogramnya [35]. Masykur dan
timnya melakukan penelitian pendeteksian ketinggian
air pada irigasi menggunakan sensor ultrasonik dan
mampu mendeteksi ketinggian air dan mengirim sinyal
ke Arduino untuk diproses dan menutup pintu irigasi
[36].

Penerapan teknologi sensor ultrasonik di bidang
peternakan juga sudah banyak dilakukan, seperti
membuat desain pemberian pakan ikan untuk
mendeteksi ketinggian dari pakan ikan yang terdapat di
dalam wadah [37]. Implementasi ultrasonik juga
digunakan pada pengisian tank air otomatis yang
berfungsi untuk memberhtikan proses pengisian air
apabila ketinggian air sudah mencapai batas maximum
[38], Sistem pemantauan irigasi menggunakan
ultrasonik untuk membaca apakah jarak air dalam
keadaan normal atau tidak, jika berada pada jarak
normal maka air akan dialirkan apabila jarak air normal
maka air dialirkan, sedangkan jika air mengalami
ketinggian dalam jarak tertentu, maka air tidak
dialirkan [39].

Berdasarkan permasalahan pada pemberian air minum
ayam ternak dan pembagian waktu aktivitas peternak,
perkembangan teknologi serta beberapa penelitian
terdahulu yang menerapkan Arduino di berbagai
bidang, maka penelitian ini bertujuan untuk merancang
inovasi pengontrolan pemberian air minum pada
unggas. Dengan adanya penelitian ini, diharapkan
dapat memberikan solusi yang lebih efisien, handal,
dan mudah diimplementasikan untuk memenuhi
kebutuhan air minum yang tepat waktu, yang tepat bagi
ayam ternak dan peternak tidak lagi fokus pada satu
aktivitas.

2. Metode Penelitian

Penelitian ini bertujuan untuk merancang dan menguji
efektivitas PADrink sebagai inovasi sistem pemberian
minum otomatis unggas menggunakan teknologi
Arduino. Agar penelitian tersebut dapat berjalan
dengan baik dan lancar, diperlukan alur penelitian yang
terstruktur dan sistematis. Alur penelitian yang
digunakan pada penelitian ini adalah pendekatan
metode prototipe yang dibagi menjadi tiga bagian
utama, yakni persiapan, prototipe dan penyerahan.
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Gambar 1. Arsitektur Penelitian

Setiap tahapan terdiri dari beberapa bagian yang
memiliki fungsi dan peranan yang berbeda-beda sesuai
data dan proses pengerjaan datanya. Fungsi dari
masing-masing tahapan pada alur penelitian ini adalah
sebagai berikut:

2.1. Persiapan

Tahap awal pada alur penelitian yang diusulkan dalam
membuat PADrink diawali dengan persiapan, di mana
pada tahap ini terdiri dari dua proses yang dikerjakan
peneliti. Langkah awal yang dilakukan peneliti adalah
melakukan observasi pada lokasi penelitian yang
dituju. Proses observasi tersebut di barengi dengan
pengumpulan data awal. Hasil pengumpulan data di
analisa untuk memahami kebutuhan pengembangan,
tujuan utama pengembangan, kapasitas produk, cara
kerja produk dan lingkungan implementasi produk
tersebut.

2.2. Prototipe

Setelah mendapatkan kebutuhan, tujuan, kapasitas, dan
cara kerja, serta bagaimana dan dimanah PADrink akan
diimplementasikan, tahap selanjutnya adalah membuat
prototipe. Tahapan prototipe melalui empat bagian,
yakni analisis, desain, implementasi dan evaluasi.

Analisis dan desain secara cepat dilakukan secara
bersamaan untuk menentukan model desain produk.
Peneliti mendesain sketsa atau wireframe high fidelity
hingga mengembangkan desain visual dan antarmuka
pengguna yang lebih lengkap kemudian desainer
menggambarkan tampilan visual, komponen, dan
hierarki informasi pada prototipe.

Hasil desain secara cepat diimplementasikan oleh tim
developer pada pembuatan prototipe fisik, kemudian
melakukan serangkaian pengujian fungsi dan fiturnya.
Implementasi desain dilakukan untuk mereplika secara
fisik produk yang dikembangkan, seperti dimensi,
bentuk, dan komponen utama. Setelah model prototipe
berhasil dibuat, tim melakukan evaluasi terhadap
fungsionalitas produk, melakukan pengujian mekanis
dan mengidentifikasi potensi masalah teknis secara
internal.

2.3. Penyerahan

Produk prototipe yang sudah melalui serangkaian
pengujian secara internal, diserahkan kepada pengguna
untuk diimplementasikan dan melakukan pengumpulan
umpan balik untuk mengetahui kekuatan dan

kelemahan konsep, serta menentukan
selanjutnya dalam pengembangan produk.

langkah

3. Hasil dan Pembahasan

Pada penelitian ini, hasil dan pembahasan difokuskan

pada pengembangan dan evaluasi PADrink
menggunakan  pendekatan  metode  prototipe.
Pendekatan ini memungkinkan peneliti untuk

merancang, membangun, dan menguji sistem dalam
iterasi yang berulang, sehingga dapat dilakukan
perbaikan secara bertahap berdasarkan umpan balik
yang diperoleh.

3.1. Persiapan

Tahap persiapan sangat penting dalam proses
perancangan sistem untuk memastikan bahwa peneliti
benar-benar memahami kebutuhan, tujuan utama
pengembangan, kapasitas produk, cara kerja produk
dan lingkungan implementasi produk tersebut.

Kunjungan ke beberapa peternakan unggas dilakukan
peneliti untuk mengumpulkan data dan memahami
masalah yang sering dihadapi dalam pemberian air
minum pada unggas. Observasi yang dilakukan
mencakup pengamatan langsung terhadap perilaku
ayam dalam mengakses air minum, kondisi lingkungan
kandang, serta sistem penyediaan air yang digunakan.

Hasil observasi yang dilakukan mendapatkan beberapa
jenis data seperti jumlah ayam, pola konsumsi air,
waktu puncak kebutuhan air, serta kendala teknis yang
sering terjadi seperti penyumbatan atau kebocoran pada
sistem pipa air. Data-data tersebut digunakan sebagai
acuan pada tahap prototipe, sehingga proses
perancangan sistem dapat berjalan secara efektif,
mampu menghasilkan produk sesuai permasalahan
yang diperoleh.

3.2. Prototipe

Data-data temuan dari tahap persiapan di analisa
kembali untuk mendapatkan gambaran desain sketsa
atau wireframe high fidelity hingga mengembangkan
desain visual dan antarmuka pengguna yang lebih rinci.
Tim peneliti menyusun arsitektur PADrink sebagai
gambaran dalam pembuatan model prototipe yang
menjelaskan hubungan antar berbagai komponen
pembentuk sistem PADrink.

Komponen-komponen pada arsitektur yang didesain
saling terhubung dan saling bekerja secara berurutan
sesuai fungsi dan tugasnya masing-masing dalam
memberikan air minum secara otomatis.
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Gambar 2. Arsitektur PADrink

Setelah mendesain arsitektur hubungan setiap
komponen yang digunakan, selanjutnya peneliti
mendesain arsitektur penerapan sistem pada bak
penampungan air. Perangkat Arduino yang menjadi
komponen kunci sebagai pengontrol utama dipasang
pada bagian luar bak penampungan air. Sensor
ultrasonik HC-SR04 untuk mengukur ketinggian air
dipasang sejajar dengan solenoid valve yang berfungsi
untuk mengatur aliran air, dan relay modul untuk
mengendalikan solenoid valve.

Kedua komponen tersebut dipasang di bagian bawah
pipa penyaluran air menuju kerang yang nantinya
mengirimkan data jarak ketinggian air yang berada
pada genangan air ke Arduino, yang kemudian
menghitung ketinggian air. Jika air berada di bawah
ambang batas tertentu, Arduino mengaktifkan relay
untuk membuka solenoid valve dan mengisi bak
dengan air. Ketika ketinggian air mencapai batas yang
ditentukan, Arduino mematikan relay, sehingga
solenoid valve menutup dan aliran air berhenti.

Sensor
Ultrasonik Box

Arduino

Solenoid valve

ﬁ;j?‘ﬂ‘_ Kran Air

Penampungan
Air

Genangan Air

Gambar 3. Arsitektur Penerapan Sistem

Semua komponen yang digunakan pada sistem ini
ditempatkan dalam sebuah box yang aman dari air
untuk mencegah kerusakan akibat kelembapan dengan
gambaran arsitektur penerapannya seperti pada
Gambar 3.

Pseudocode

DekTarasi: ] ]
//Program pengontrolan air otomatis

Tong duration;

int distance;

pinMode (TRIG_PIN, OUTPUT);
pinMode (ECHO_PIN, INPUT);
pinMode (RELAY_PIN, OUTPUT);
Serial.begin(9600) ; mMG, Ed

Algoritma:

//Pengiriman sinyal ke sensor ultrasonik
digitalwrite (TRIG_PIN, LOW);
delayMicroseconds(2);
digita]Write(TRIG_PIN, HIGH);
delayMicroseconds (10);
digitalwrite(TRIG_PIN, LOW);

//Membaca sinyal dari sensor ultrasonik
duration = pulseIn(ECHO_PIN, HIGH);

//Menghitung jarak berdasarkan durasi
distance = duration * 0.034 / 2;

//Menampilkan jarak ke LCD
Serial.print("Distance: ");
serial.print(distance);
Serial.printin(" cm");

//Kondisi mengontrol solenoid valve
if (distance < 10){
digitalwrite (RELAY_PIN, LOW);
// Tutup aliran air
} else {
digitalwrite (RELAY_PIN, HIGH);
//Buka aliran air

}
delay (1000);
//Masa tunggu sebelum mengulangi pengukuran

Sistem kontrol air otomatis dimulai dengan inisialisasi
sensor ultrasonik untuk mendeteksi ketinggian air dan
LCD untuk menampilkan informasi. Selanjutnya,
sistem menetapkan batas minimum dan maksimum
level air. Dalam loop utama, sistem membaca nilai dari
sensor ultrasonik untuk mendapatkan ketinggian air
saat ini. Jika ketinggian air kurang dari batas minimum,
sistem akan menyalakan pompa air untuk menambah
air. Sebaliknya, jika ketinggian air melebihi batas
maksimum, sistem akan mematikan pompa air.
Informasi ketinggian air saat ini kemudian ditampilkan
di LCD. Setelah itu, sistem menunggu beberapa detik
sebelum melakukan pengukuran berikutnya untuk
menghindari pengukuran yang terlalu cepat. Proses ini
berulang terus menerus untuk memastikan level air
selalu dalam batas yang telah ditetapkan.

Sensor ultrasonik digunakan untuk mendeteksi
ketinggian air dalam wadah atau tempat penampungan.
Ketika sensor mendeteksi level air sudah rendah atau
mencapai batas tertentu, informasi tersebut dikirimkan
ke Arduino yang merupakan sebagai pengontrol utama
sistem. Arduino kemudian memproses data dan
mengirimkan sinyal ke solenoid valve, yang berfungsi
sebagai katup pengontrol aliran air. Solenoid valve
akan membuka atau menutup kran air secara otomatis
berdasarkan perintah dari Arduino yang diterima dari
sensor ultrasonik seperti yang digambarkan pada
Gambar 4 alur kerja PADrink.
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Gambar 4. Alur Kerja PADrink
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Setelah selesai menentukan desain dari hubungan antar
komponen dan cara kerja sistem, langkah selanjutnya
adalah mengimplementasikan hasil desain tersebut
dalam bentuk prototipe. Ketika sistem bekerja sesuai
dengan alur kerja yang diberikan, hasil pembacaan
sensor ultrasonik dan solenoid valve ditampilkan
melalui LCD. Informasi yang ditampilkan pada LCD
merupakan status sistem secara real-time, seperti saat
kondisi kran air tertutup atau terbuka. Ketika di LCD
status tertutup, keran air juga dalam kondisi tertutup
dan begitu juga sebaliknya jika statusnya terbuka.

Hubungan antara sensor ultrasonik, solenoid valve,
kran air, LCD, dan Arduino memungkinkan terciptanya
sistem otomatis yang praktis untuk mengelola
pemberian air minum dan memastikan ketersediaan air
konsisten  serta meminimalkan  keterlambatan
pemberian air minum.

Gambar 5. Status Kran Air

Gambar 6. Status Kran Air

Pada proses produksi, produk tersebut digunakan
sebagai referensi untuk memastikan bahwa produk
akhir diproduksi sesuai dengan spesifikasi yang telah
ditentukan sebelumnya. Tim melakukan pengujian

secara internal untuk memastikan fungsionalitas dari
prototipe  berfungsi dengan baik.  Pengujian
fungsionalitas setiap komponen dilakukan
menggunakan teknik blackbox.

Bagian terpenting yang dilakukan pengujian adalah
sistem pembacaan ketinggian air, buka tutupnya kran
air dan informasi yang ditampilkan pada LCD.
Pengujian ini dilakukan dengan membandingkan nilai
pengukuran yang diperolen dari hasil pembacaan
sensor ultrasonik dan pengukuran secara manual
menggunakan alat ukur meteran.

Pengujian dilakukan sebanyak delapan kali dengan
jarak sensor dari permukaan air yang bervariasi.
Pengujian pertama kali dilakukan pada jarak
permukaan air dan sensor berada pada jarak 1 cm. Jarak
antara sensor dengan permukaan air tersebut diukur
menggunakan alat ukur secara manual dan
menggunakan  sensor ultrasonik. Hasil kedua
pengukuran tersebut tidak memiliki selisih nilai, hal ini
menandakan bahwa nilai dari kedua metode
pengukuran tersebut adalah sama.

Informasi hasil pengukuran yang diperoleh dari
pembacaan ultrasonik dikirim ke Arduino untuk
diproses dan hasilnya ditampilkan ke LCD. Informasi
yang ditampilkan pada LCD adalah status kran air
tertutup, hal ini disebabkan karena jarak antara
permukaan air dari sensor lebih kecil sama dengan 1 cm
yang menandakan bahwa air pada tempat minum masih
banyak atau penuh.

Pengujian kedua dilakukan saat jarak permukaan air
dari sensor berada pada jarak 2 cm. Kedua metode
pengukuran yang dilakukan masih memperoleh nilai
yang sama, dan informasi yang ditampilkan pada LCD
adalah kran otomatis dalam kondisi terbuka. Kran air
terbuka karena ketinggian air pada tempat minum
unggas berada di bawah batas minum.

Pengujian dilakukan berulang kali sebanyak delapan
kali dengan jarak permukaan air dari sensor yang
bervariasi. Pada pengujian ke-4 terjadi selisih nilai
hasil pengukuran pembacaan sensor dan pengukuran
manual, di mana pengukuran manual mendapatkan
jarak 4 cm dan hasil pembacaan sensor jaraknya 3,5
cm. Selisih kedua pengukuran tersebut adalah 0,5 cm.

Pada pengujian yang ke-7 terjadi lagi selisih nilai
pengukuran pembacaan sensor dengan pengukuran
secara manual, di mana pengukuran menggunakan
mistar memperoleh jarak 8 cm dan hasil pembacaan
sensor memperoleh jarak 6,2 cm. sehingga selisih
kedua pengukuran tersebut adalah 0,8 cm.

Tabel 1. Pengujian Internal Pembacaan Sensor

Author : Musliadi KHY, Yonky Pernando?, Kaharuddin®

Data Mistar ~ Data Selisih % Eror  Ket
Sensor
1 1 0 0% Tertutup
2 2 0 0% Terbuka
3 3 0 0% Terbuka
4 35 0,5 13% Terbuka
5 5 0 10% Terbuka
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6 6 0 0% Terbuka

7 6,2 0,8 11% Terbuka

8 8 0 0% Terbuka
Dari delapan kali pengujian, terdapat satu Kkali

pengujian yang menampilkan informasi kran otomatis
tertutup, karena jarak permukaan air dari sensor berada
pada batas maksimum yang menandakan bahwa air
pada tempat minum unggas masih banyak atau penuh.
Sedangkan tujuh kali pengujian menampilkan
informasi  kran otomatis terbuka, karena jarak
permukaan air berada pada jarak minimum yang sudah
ditentukan.

Berdasarkan data pada tabel pengujian yang dilakukan,
dari delapan kali pengujian terdapat dua kali pengujian
memiliki nilai berbeda dengan persentase 25% dari
total seluruh jumlah pengujian yang dilakukan.
Sehingga tingkat keberhasilan dari kedua model
pengukuran hanya mencapai 75%. Sedangkan
persentase rata-rata nilai eror yang diperoleh dari total
nilai eror yang diperoleh hanya sebesar 3% dan
persentase selisih nilai dari kedua model pengukuran
sebesar 0,163.

Setelah mengukur fungsional pembacaan sensor
ultrasonik dalam mendeteksi ketenggian air, pengujian
selanjutnya adalah mengukur efisiensi  sistem
pemberian minum otomatis pada unggas dari segi
waktu dan sumber daya manusia (SDM). Berdasarkan
data awal yang diperoleh pada tahap observasi sebelum
adanya otomatisasi, peternek memerlukan 4 jam setiap
hari untuk mengisi 83 tempat air minum secara manual.

Setelah sistem otomatis diimplementasikan, peternak
hanya perlu memantau sistem dua kali sehari (pagi dan
sore), dan melakukan pengisian bak penampungan air
sekali dalam sehari. Waktu yang diperlukan untuk
mengontrol sistem otomatis dan pengisian bak
penampungan air dalam sehari hanya memerlukan
kurang lebih 40 menit.

Berdasarkan lama waktu yang digunakan pada
pemberian minum secara manual dan lama waktu yang
digunakan sesudah adanya sistem otomatis, dapat
diperoleh selisih pengurangan waktu pemberian minum
unggas setelah adanya sistem.

z3=14—-10 1)

Di mana t3 adalah selisih waktu pemberian minum
sebelum adanya sistem (t;) dengan setelah adanya
sistem (t2). Waktu yang perlukan untuk memberikan
minum secara manual memerlukan 3 jam/hari atau 180
menit/hari, sedangkan lama waktu yang perlukan untuk
mengontrol pemberian air minum pada ternak
mengunakan sistem hanya 40 menit/hari, sehingga sisa
waktu yang tidak digunakan setelah adanya sistem
adalah 140 menit/hari atau sekitar 2,3 jam.

200 = 240 — 40 (1)

Setelah adanya sistem otomatis, lamawa waktu yang
diperlukan untuk mengotrol pemberian minum dapat
berkurang hingga 200 menit atau 3,3 jam, di mana sisa

waktu tersebut dapat digunakan peternak untuk
melakukan aktivitas lainnya di luar pemberian air
minum.

3.3. Penyerahan

Ketika produk sudah melalu serangkaian perancangan
dan pengujian secara internal, produk tersebut di
implementasikan di lapangan. Untuk memastikan
bahwa produk siap untuk disebar luaskan kepada
semua peternak unggas, prototipe akan kembali
dievaluasi secara menyeluruh setelah mendapatkan
masukan dari hasil implementasi yang dilakukan
dibeberpa peternak. Pengujian dan evaluasi ulang dari
hasil implementasi sangat penting untuk memverifikasi
bahwa prototipe yang diperbaiki telah mengatasi
berbagai masalah yang diperoleh di lapangan dan tidak
memperoleh kendala yang signifikan dan dapat
berfungsi dengan baik sebagaimana pada saat
dilakukan pengujian secara internal.

4. Kesimpulan

Penelitian yang diajukan merupakan penerapan
pendekatan  metode prototipe dan implementasi
teknologi Arduino, sensor ultrasonik, solenoid valve
dan LCD pada inovasi PADrink untuk memberikan
kemudahan pada pemberian air minum secara otomatis
pada unggas, serta aktivitas peternak tidak fokus pada
satu aktivitas dan dapat mengerjakan aktivitas lainnya.

Pengujian fungsional pembacaan jarak permukaan air
dari sensor dilakukan menggunakan dua metode
pengukuran, yakni menggunakan mistar dan sensor.
Hasil pengukuran yang dilakukan memperoleh selisih
pengukuran dengan rata-rata persentase tingkat eror
sebesar 3% dari delapan kali pengukuran dengan nilai
eror 1,8 cm, di mana pembacaan sensor terjadi selisih
dua kali sebesar 0,5 cm pada pengukuran ke-4 dan 0,8
cm pada pengukuran ke-7.

Berdasarkan evaluasi hasil penelitian yang dilakukan,
kesamaan pembacaan sensor dan mistar baru mencapai
75% dari 100% keberhasilan, yang menandakan bahwa
masih terdapat sebanyak 25% perlu dilakukan
perbaikan pada pembacaan sensor dan Yyang
mempengaruhi ketidakstabilan sensor dalam membaca
ketinggian air. Sedangkan pada efesiensi waktu yang
dapat digunakan peternak untuk melakukan aktifitas
lainnya di luar pemberian minum baru bertambah
sekitar 3,3 jam
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