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Abstrak

Produksi daging sapi, kerbau dan kambing menjadi prioritas Kementerian Pertanian
(Kementan) dalam mencapai swasembada komoditas daging. Peternakan sapi potong harus dapat
menghasilkan sapi potong yang sehat dan mempunyai berat yang maksimal untuk mencukupi
kebutuhan daging sapi nasional. Tentunya dengan pemantauan sapi secara berkala untuk
memastikan kesehatan dan tumbuh kembang sapi dapat dimaksimalkan. Lalu kebutuhan listrik di
kandang yang jauh dari pemukiman merupakan salah satu masalah yang harus diperhatikan oleh
pemilik ternak sapi maka dari itu dibutuhkan suatu sistem yang dapat memanfaatkan energi baru
terbarukan.

Tujuan penelitian ini adalah untuk menghasilkan sebuah sistem peternakan pintar yang
digunakan untuk pemantauan kondisi hewan ternak secara berkala dan pemeliharaan kendang
yang lebih efisien dan mudah serta penggunaan listrik dengan memanfaatkan energi baru
terbarukan yaitu biogas. Penelitian ini merupakan penelitian kuantitatif dengan metode
eksperimental. Tahapan dalam sistem ini meliputi flowchart dan blok diagram untuk memudahkan
membaca alur kerja yang akan dibuat dan diuji.

Hasil penelitian ini adalah sebuah sistem smart farming berbasis 10T dengan
memanfaatkan energi baru terbarukan. Menggunakan NodeMCU ESP8266 dan Wemos DI Mini
sebagai kontrol utama, RFID dan juga motor dc sebagai pembacaan kondisi sampi serta
penggerak untuk membersihkan kotoran sapi secara otomatis. Berdasarkan pengujian yang telah
dilakukan pemantauan perkembangan sapi secara berkala dapat dilakukan secara tepat dan
efisien menggunakan RFID dengan data yang diinput dan tersimpan di Google Spreadsheet
kemudian data yang berhasil terdeteksi akan menampilkan sejumlah informasi sapi dan kinerja
motor DC dengan kontrol melalui Blynk juga sangat baik dengan torsi 0,039 Nm dapat menarik
beban hingga 1000 gram beban pada prototipe ini serta konsumsi listrik yang digunakan sangat
kecil yakni 0,065-0,157 Wmin dengan rata-rata 0.546 Wmin dan dalam sehari diperlukan 2 kali
kerja maka daya yang diperlukan dengan ditambah 20% dari komponen pendukung lainnya
adalah 1,30 Wmin. Sehingga sangat mungkin sistem dijalankan dengan sumber listrik yang
dihasilkan oleh energi baru terbarukan dalam hal ini adalah prototipe PLTGU.
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1. PENDAHULUAN

Program peningkatan jumlah daging sapi
dalam negeri terus digalakkan pemerintah
Indonesia untuk dapat mencapai swasembada
daging sapi yang berkualitas. Produksi
daging sapi, kerbau dan kambing menjadi

prioritas Kementerian Pertanian (Kementan)
dalam mencapai swasembada komoditas
daging. Langkah ini perlu dilakukan
mengingat kebutuhan konsumsi dalam negeri
masih menggunakan cara impor. Direktur
Jenderal Peternakan dan Kesehatan Hewan



(PKH) | Ketut Diarmita mengatakan,
setidaknya ada enam parameter keberhasilan
yang telah dicapai kementan dalam
meningkatkan produksi daging. Keenam
parameter itu diantaranya adalah peningkatan
populasi ternak sapi dan unggas, peningkatan
PDB sub sektor peternakan, peningkatan
investasi, peningkatan NTP dan NTUP,
peningkatan jumlah tenaga kerja di subsektor
peternakan dan terakhir perkembangan
ekspor komoditas peternakan.[1]

Peternakan sapi potong harus dapat
menghasilkan sapi potong yang sehat dan
mempunyai berat yang maksimal untuk
mencukupi kebutuhan daging sapi nasional.
Tentunya dengan pemantauan sapi secara
berkala untuk memastikan kesehatan dan
tumbuh kembang sapi dapat dimaksimalkan.
Peternakan sapi potong khususnya didaerah
pedesaan biasanya masih menggunakan cara
tradisional dalam hal pemeliharaan dan
perawatannya. Hal ini tentu saja memakan
banyak waktu dan tenaga dalam pemantauan
perkembangan hasil ternak baik dari segi
pemberian pakan sapi, vitamin dan kesehatan
sapi menjadi kurang maksimal. Maka dari itu
pemantauan perkembangan sapi potong
harus terus dipantau agar dapat berkembang
dengan baik dan mendapatkan hasil yang
maksimal.

Penggunaan listrik  juga  harus
diperhatikan dalam usaha ternak sapi, karena
biasanya peternakan dibangun lumayan jauh
dari  pemukiman  warga  mengingat
peternakan seperti ini dapat menimbulkan
bau vyang tidak sedap serta dapat
mengundang hama seperti lalat yang sangat
mengganggu.

Kebutuhan listrik didaerah yang jauh dari
pemukiman merupakan salah satu masalah
yang harus diperhatikan oleh pemilik ternak
sapi maka dari itu pemilik ternak harus bisa
memanfaatkan energi baru terbarukan seperti
biogas karena sistem ini tidak lagi perlu
menggunakan sumber dari PLN.

Kemajuan teknologi saat ini
memungkinkan pemilik usaha ternak sapi di
pedesaan untuk bersaing didalam penjualan
hasil ternak. Dengan dibuatnya sistem smart
farming berbasis 10T dengan memberikan
identitas atau ID yang jelas kepada sapi
menggunakan RFID (Radio Frequency
Identification) dengan menginput data sapi
kedalam database yang kemudian bisa dilihat
melalui tampilan OLED yang disedikan, agar
memudahkan pemilik dalam pemantauan
perkembangan sapi. Lalu didalam sistem
smart farming ini juga digunakan motor dc
untuk membersihkan kotoran dikandang sapi
dengan mudah sehingga dapat menghemat
waktu dan tenaga. Untuk smart farming ini
juga bersumber dari pemanfaatan energi baru
terbarukan yaitu biogas dari kotoran sapi
yang diubah menjadi listrik yang disimpgn
kedalam baterai sehingga terciptanya
peternakan yang memiliki sumber listrik
mandiri.

2.  LANDASAN TEORI
2.1 10T (Internet of Things)

Internet of Things, atau dikenal juga
dengan singkatan 0T, merupakan sebuah
konsep yang bertujuan untuk memperluas
manfaat dari konektivitas internet yang
tersambung secara terus-menerus. Internet of
things (lIoT) bisa dimanfaatkan pada gedung
untuk mengendalikan peralatan elektronik
seperti  lampu ruangan yang dapat
dioperasikan dari jarak jauh melalui jaringan
komputer, tidak dapat dipungkiri kemajuan
teknologi yang sedemikian cepat harus bisa
dimanfaatkan, dipelajari serta diterapkan
dalam kehidupan sehari-hari.[2]. Teknologi
perangkat 10T yang digunakan pada
umumnya adalah teknologi Radio Frequency
Identification (RFID), Wireless Sensor
Network (WSN) dan nano teknologi.

Dengan  semakin berkembangnya
infrastruktur internet, maka Kkita menuju
babak berikutnya, di mana bukan hanya
smartphone atau komputer saja yang dapat



terkoneksi dengan internet. Namun berbagai
macam benda nyata akan terkoneksi dengan
internet. Sebagai contohnya dapat berupa :
mesin produksi, mobil, peralatan elektronik,
peralatan yang dapat dikenakan manusia
(wearables), dan termasuk benda nyata apa
saja yang semuanya tersambung ke jaringan
lokal dan global menggunakan sensor dan
atau aktuator yang tertanam. [3]

Dengan 10T kita juga bisa mengatasi
banyak masalah lainya seperti menghitung
banyak pengunjung yang berkunjung ke toko
kita, membuat alarm rumah, membuat Smart
Home (Rumah Pintar), Smart Parking, yaitu
memilih tempat parkir yang diinginkan
dengan memesan sebelum berangkat ke
lokasi gunanya untuk mencegah agar tidak
kehabisan tempat parkir di tempat yang
dituju, memberikan informasi terbaru tentang
kondisi alam di sekitar, seperti memberikan
kondisi cuaca secara real time yang
terhubung di smartphone dengan bantuan
aplikasi.[4]

Namun 10T bukan hanya terkait dengan
pengendalian perangkat melalui jarak jauh,
tapi juga bagaimana berbagi data,
memvirtualisasikan segala hal nyata ke
dalam bentuk internet, dan lain-lain. Internet
menjadi sebuah penghubung antara sesama
mesin secara otomatis. Selain itu juga adanya
user yang bertugas sebagai pengatur dan
pengawas bekerjanya alat tersebut secara
langsung. Manfaatnya menggunakan
teknologi 10T yaitu pekerjaan yang dilakukan
oleh manusia menjadi lebih cepat, muda dan
efisien.

Salah satu software yang biasa
digunakan dalam pengaplikasian 10T adalah
Blynk beberapa perintah jarak jauh dapat
dilakukan menggunakan bantuan software ini
sesuai dengan alat dan perintah yang kita
input kedalam controller dan dikoneksikan ke
Blynk.
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Gambar 1 llustrasi 10T (Internet of Things)

2.2 Aplikasi Blynk

Blynk adalah platform untuk IOS atau
ANDROID vyang  digunakan  untuk
mengendalikan module arduino, Rasbery Pi,
Wemos dan module sejenisnya melalui
internet.  Aplikasi ini sangat mudah
digunakan bagi orang yang masih awam.
Aplikasi ini memiliki banyak fitur yang
memudahkan pengguna dalam memakainya.
Cara membuat projek di aplikasi ini sangat
gampang, tidak sampai 5 menit yaitu dengan
cara drag and drop. Blynk tidak terkait
dengan module atau papan tertentu. Dari
aplikasi inilah kita dapat mengontrol apapun
dari jarak jauh dimana pun Kkita berada
dengan catatan terhubung dengan internet.
Hal inilah yang disebut dengan 10T (Internet
Of Things).[22]

Blynk memiliki beberapa fitur yang dapat
dengan mudah digunakan diantaranya :

a. APl & Ul serupa untuk semua perangkat
& perangkat yang didukung

. Koneksi ke cloud menggunakan:
Wifi
Bluetooth dan BLE
Ethernet
USB (Serial)
GSM

L] o L] o L] O

¢. Kumpulan Widget yang mudah digunakan

d. Manipulasi pin langsung tanpa penulisan
kode



e. Mudah diintegrasikan dan menambahkan
fungsionalitas baru menggunakan pin
virtual

f. Pemantauan data histori melalui widget
SuperChart

g. Komunikasi perangkat-ke-perangkat
menggunakan Bridge Widget

h. Mengirim email, tweet, pemberitahuan
push

2.3 Prinsip Kerja Motor DC

Prinsip kerja dari motor dc adalah bahwa
arah medan magnet rotor selalu berusaha
berada pada posisi yang berlawanan arah
dengan arah medan magnet stator. Ini
mengikuti sifat magnet bahwa jika magnet
yang berlawanan arah didekatkan satu sama
lain mereka akan saling Tarik-menarik.
Magnet yang searah akan saling tolak
menolak. Pada motor dc, daerah kumparan
medan yang dialiri arus listrik akan
menghasilkan medan magnet yang
melingkupi kumparan jangkar dengan arah
tertentu.[15]

Gambar 2 Prinsip Kerja Motor DC

Pada dasarnya ada dua komponen utama
didalam motor DC, yaitu Stator dan Rotor.
Stator sendiri merupakan bagian yang statis
dari sebuah motor yang terdiri dari rangka
serta kumparan medan. Sedangkan Rotor
merupakan bagian yang berputar dan terdiri
dari kumparan jangkar.

Prinsip kerja motor DC adalah membalik
phasa negative dari gelombang sinusoidal
menjadi gelombang dengan nilai positif
menggunakan komutator. Dengan demikian
arus yang berbalik arah dan dengan
kumparan jangkar yang berputar didalam
medan magnet menghasilkan tegangan
(GGL). Berikut mekanisme prinsip kerja
motor DC secara umum:

a. Arus listrik yang ada didalam medan

magnet memberikan gaya

a

Gambar 3 Prinsip Kerja Motor DC 1

b. Jika kawat arus dibentuk seperti
lingkaran (Loop), maka kedua sisi loop
yaitu pada sudut kanan medan magnet
akan mendapatkan gaya pada arah yang
berlawanan.

3
4

Gambar 4 Prinsip Kerja Motor DC 2

c. Kedua kaya yang dihasilkan tersebut
akan membentuk tenaga putar (tourque)
yang nantinya berperan untuk memutar
kumparan.

Gambar 5 Prinsip Kerja Motor DC 3

d. Loop pada dinamo akan memberikan
tenaga putaran yang seragam.



e. Medan magnet diperoleh dari
susunan elektromagnetik yang disebut
kumparan medan.[16]

Hasil perkalian gaya dengan jarak pada
suatu titik tertentu disebut momen, sisi aktif
akan berputar pada porosnya karena
pengaruh momen putar (T). Setiap sisi
kumparan aktif yang bergerak pada gambar
diatas akan mengalami momen putar sebesar:

P=(TxN):5252 (2.1)

Dimana :

P = Daya dalam satuan horsepower
(HP)

T =Torsi (Nm)

N = Jumlah putaran per menit (RPM)

5252 = Ketetapan untuk daya motor dalam
satuan HP

Pada daerah dibawah kutub-kutub

magnet besarnya momen putar tetap karena
besarnya gaya lorentz. Hal ini berarti bahwa
kedudukan garis netral sisi-sisi kumparan
akan berhenti berputar. Supaya motor dapat
berputar terus dengan baik, maka perlu
ditambah jumlah kumparan yang digunakan.
Kumparan-kumparan  harus  diletakkan
sedemikian rupa sehingga momen putar yang
dialami setiap sisi kumparan akan saling
membantu dan menghasilkan putaran yang
baik.
Sedangkan untuk mengetahui berapa lama
motor bekerja dalam RPM tertentu maka
digunakan beberapa rumus sebagai berikut :
Konversi RPM menjadi rotasi perdetik
(rotasi/s)

Rotasi/s =~ 2.2)
60

Untuk mencari waktu yang diperlukan dalam

satu putaran

1
t " Rotasi/s (2:3)
Keterangan :

RPM = Revolusi per menit

Kemudian untuk mengetahui kecepatan pada
motor DC untuk jarak tertentu maka
digunakan rumus :

v = % (2.4)
Keterangan :

t = waktu (s)

% = kecepatan (m/s)

d = jarak yang ditempuh

3. METODE

Untuk mempermudah dalam mempelajari
dan memahami cara kerja alat ini, maka
sistem perancangan dibuat berdasarkan
diagram blok dimana tiap blok mempunyai
fungsi dan cara kerja tertentu. Blok diagram
para perancangan ini dibagi menjadi 2 karena
memiliki cara kerja yang berbeda. Adapun
diagram blok dari sistem yang dirancang
adalah sebagai berikut:

0deMCU ESPE266 {

Gambar 6 Blok Diagram Alat 1

Proses kerja pada alat 1 dimulai dari
sumber power yang berasal dari prototipe
PLTGU vyang kemudian mengaktifkan
NodeMCU ESP8266 sebagai kontrol utama
pada alat ini dan memberi perintah ke Driver
L298N dan relay untuk menjalankan motor
DC dan juga solenoid valve. NodeMCU
ESP8266 juga berfungsi sebagai komunikasi
ke software blynk.



Step Down 5V Balerai

—

RFID
Buzzer
WEMOS D1 MINI
Oled Display I LED

Gambar 7 Blok Diagram Alat 2

Pada alat ke 2 proses kerja dimulai dari
baterai sebagai sumber utama alat, baterai
yang digunakan merupakan baterai dengan
voltase sekitar 8,02 V, sehingga daya perlu
diturunkan menjadi 5 V sesuai dengan
spesifikasi komponen yang digunakan pada
rancangan alat ini. Output yang dihasilkan
oleh modul step down ini kemudian
didistribusikan ke Wemos D1 Mini sebagai
kontroler, RFID memberikan input ke
Wemos D1 Mini, lalu output dari kontroler
berlanjut ke Oled display, Buzzer dan LED.

Gambar 8 Peracngaﬁ Alat

4. PENGUJIAN

Pengujian alat merupakan hal terpenting
untuk melihat hasil dari kerja alat yang sudah
dibuat, mulai dari setiap komponen maupun
seluruh sistem. Sudahkah alat berjalan
dengan sesuai yang diprogram, maka dari itu
pengujian alat harus dilakukan.

Dalam tahap ini ada beberapa pengujian
dan analisa pada seluruh bagian input dan
output.

4.1 Pengujian RFID

Pengujian ini  dimaksudkan untuk
mengetahui jarak pembacaan UID kartu tag
RFID oleh RFID reader Kketika Kkartu
didekatkan dengan RFID reader . Pengujian
ini dilakukan secara berkala sebanyak 5 kali
dimulai dari jarak yang terbaca hingga jarak
yang tidak terbaca oleh RFID reader.

Tabel 1 Jarak pembacaan RFID reader

Jarak | P1 | P2 | P3 | P4 | P5 | Hasil
(%)
lem |V |V |V |V | Y | 100%
2em |V |V |V | Y |V | 100%
3em |V |V [ X |V |V | 80%
4cm | X X X X X 0%
5cm | X X X X X 0%

Dari 5 kali percobaan pada tabel 4.1 terlihat
jarak pengukuran dari RFID reader memiliki
rentang jarak dari 1 cm sampai jarak 2 cm
terbaca 100% sedangkan untuk jarak 3 cm
terbaca 80%. kemudian dilakukan percobaan
dijarak lebih dari 3 cm tag sudah tidak dapat
terbaca oleh RFID reader.

4.2 Pengujian Sistem loT

Pada pengujian ini data tag yang telah terbaca
oleh RFID reader akan dikirimkan ke Google
Spreadsheet untuk menyimpan data yang
telah terbaca.

Gambar 9 Data yang tersimpan pada Google
Spreadsheet

Pada gambar 9 menunjukan data yang telah
tersimpan pada Google Speradsheet . Pada
data yang tersimpan terdapat beberapa kolom
informasi seperti waktu ketika melalukan



tapping, asal hewan, dan status data. Apabila
terdapat tag yang tidak terdaftar kedalam
database maka akan menampilkan informasi
yang berbeda. Dapat dilihat pada gambar 10

1 Date Ear Tag AsalHewan  Access Form
30/05/2023 0:50:18 918cd71d belumada  Smart Farm
31/05/2023 0:50:54 918cd71d belum ada Smart Farm
01/06/2023 0:51:13 918cd71d belum ada Smart Farm

Gambar 10 Data yang belum terdaftar pada
database

Pada gambar 10 terlihat perbedaan tampilan
yang muncul pada database jika
dibandingkan dengan gambar 9. Pada kolom
“Asal Hewan” tidak menampilkan karakter
dan pada status data atau access keterangan
yang muncul adalah “Belum ada” yang
seharusnya data yang muncul jika terdaftar
adalah “sudah ada”. Hal ini terjadi karena tag
yang ditempelkan belum didaftarkan pada
database.

4.3 Pengujian Pengiriman Data

Pada pengujian akan dilihat kecepatan
waktu pengiriman data yang terbaca RFID
reader yang kemudian hasil data tersebut
akan dikirimkan oleh Wemos D1 Mini ke
Google Spreadsheet. Pengujian ini dilakukan
secara berkala sebanyak 10 kali pembacaan
atau tapping tag RFID.

Tabel 2 Durasi Waktu Pengiriman Data

Percobaan Waktu Terkirim (s)
1 0:03:56
2 0:03:09
3 0:03:13
4 0:03:05
5 0:02:58
6 0:03:01
7 0:03:33
8 0:03:21
9 0:03:45
10 0:04:01

Rata-rata 0:03:24

Pada tabel 2 terlihat durasi waktu yang
dibutuhkan untuk melakukan pengiriman
mulai dari terbacanya tag RFID oleh RFID
reader yang kemudian dikirmkan ke Google
Spreadsheet oleh Wemos D1 Mini. Durasi
waktu yang dibutuhkan agar data yang
terkirim ke Google Spreadsheet juga
dipengaruhi oleh sinyal internet yang
digunakan dan dari percobaan diatas
membutuhkan rata-rata 3,24 detik.

Gambar 11 Tampilan display Oled Shield
setelah tapping tag

Terlihat pada gambar 11 display
menampilkan status “Please Wait.” ketika
dilakukan tapping tag RFID . Pada proses ini
RFID reader melakukan pembacaan data tag
yang kemudian dilanjutkan pengiriman data
ke Google Spreadsheet dan disimpan secara
otomatis. Setelah proses pengiriman data
selesai maka display akan menampilkan data
sapi yang sudah diinput didatasheet. Hal ini
dapat dilihat pada gambar 12.

Gambar 12 Tampilan display ketika data
sudah terkirim



Tetapi jika tag yang terbaca belum terdaftar
pada database maka tampilan yang muncul
akan berbeda dari gambar 12.

Gambar 13 Tampilan display yang belum
terdaftar

4.4 Pengujian Baterai

Pada perancangan ini digunakan baterai
lithium ion 18650 dengan kapasitas 2000
mAMH tegangan 3,7 V dan arus 2 A. Baterai
ini digunakan untuk mensuplai daya ke
beberapa komponen seperti Wemos D1 Mini,
Buzzer, LED, RFID Reader dan juga OLED
display, beberapa komponen tersebut
memiliki input 3-5 V dengan total daya 0,31
Watt. Oleh karena itu diperlukan baterai
dengan input minimal 5 V. Untuk
mengetahui konsumsi baterai dan durasi
penggunaan dapat dilihat sebagai berikut.
Energi Listrik dapat dicari menggunakan
rumus 2.5
Maka daya yang dibutuhkan adalah.
E =0,31x1
E =0,31 Wh

Untuk mengetahui daya Yyang
dibutuhkan selama 24 jam maka
0,31 x 24 = 7,44 Wh

Sedangkan untuk mengetahui berapa
lama baterai dapat digunakan digunakan
rumus 2.6.

Keterangan :
mAh baterai = 2000

1 Watt =1 Joule/s
1mAh=361J

Kemudian ubah kapasitas baterai ke
joule, maka didapatkan hasil.
Kapasitas baterai = 2000 mAh x 3,6 J = 7200
J
Waktu = (7200 J)/(0,31 W)
= 23.225 detik atau 6,4 jam

Dari perhitungan diatas maka diperlukan
2 buah baterai lithium ion 18650 yang
dirangkai secara seri sehingga menghasilkan
tegangan 8,4 V dengan arus 2 A dengan total
daya 16,8 Watt dengan kapasitas baterai 2000
mAh dan dapat bertahan selama 6,4 jam.

4.5 Pengujian RPM Dan Torsi Motor
Pada pengujian ini motor sebagai
penggerak utama dalam menyapu kotoran
maka diperlukan  pengetesan  dengan
memberi sejumlah beban dengan berat O-
1000 gram lalu menggunakan tachometer
untuk mengetahui RPM dan dalam pengujian
ini juga akan diketahui berapa torsi yang
dibutuhkan untuk menggerakan sejumlah
beban. Hasil pengujian dapat dilihat ditabel
4.3 dan 4.4.
Spesifikasi  motor DC  yang
digunakan pada rangkaian ini sebagai berikut

Tegangan 112V
Ampere :0,3A
RPM maksimal : 200 RPM

Tabel 3 Pengujian Beban Pada Motor

Beban RPM
(gram)

0 129
100 120
250 108
500 98
750 87

1000 67




Dalam pengujian diatas didapatkan
hasil semakin berat massa yang diberikan
maka RPM pada motor juga akan melambat.

Gambar 14 RPM yang diambil dari
tachometer

Selanjutnya mencari torsi yang
dibutuhkan motor untuk menyapu seberat
beban yang diberikan. Untuk itu diperlukan
rumus.

P=VxI

Keterangan,

P = Daya (Watt)

\ = Tegangan (Volt)

I = Kuat Arus (Ampere)

Maka didapat :

P=12x0,3 =3,6Watt

1 Watt = 0,0013 HP (mekanikal)
3,6 Watt= 0,005 HP (mekanikal)

Kemudian menghitung torsi yang
diperlukan pada motor menggunakan rumus
21:

T =(5252xP):N
Contoh perhitungan:

T =(5252xP):N

T = (5252 x 0,005) : 129
T =0,020 Nm

Maka didapatkan hasil sebagai berikut :

Tabel 4 Pengujian Torsi Motor
Beban Torsi (Nm)

(gram)
0 0,020

100 0,022
250 0,024
500 0,027
750 0,030
1000 0,039

Berdasarkan hasil pengujian diatas
didapatkan torsi yang tidak jauh berbeda
akan tetapi tetap diartikan semakin kecil
RPM motor maka akan semakin besar pula
torsi yang dibutuhkan atau dihasilkan.
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Gambar 15 Berat beban

4.6 Pengujian Waktu Dan Kecepatan
Motor
Pengujian kali ini bertujuan untuk
mengetahui  berapa lama waktu yang
dibutuhkan dan kecepatan yang diperlukan
oleh motor untuk melakukan pembersihan
berdasarkan beban dan RPM yang sudah
didapatkan sebelumnya. Pada pengujian kali
ini sistem berjalan searah dengan massa yang
sudah diberikan.
Untuk mengetahui waktu dan kecepatan pada
motor maka dicari konversi RPM menjadi
rotasi perdetik (rotasi/s) dan rumus 2.2
sedangkan untuk mencari waktu yang
diperlukan dalam satu putaran digunakan
rumus 2.3
Contoh perhitungan :

. 129
Rotasi/s = = =215
Lalu mencari waktu



t  =—— = 04665 atau 0,47 detik
2.15

Sedangkan untuk mencari kecepatan
maka digunakan rumus 2.4 dengan panjang
kendang 25 cm atau 0,25 m

Contoh perhitungan :

0,25
v =——=0,53mls
0,47

Tabel 5 Waktu dan Kecepatan Motor

Beban Waktu Kecepatan
(gram) (s) (m/s)

0 0,47 0,53
100 0,50 0,50
250 0,56 0,45
500 0,61 0,40
750 0,69 0,36

1000 1,12 0,22

Berdasarkan tabel diatas dapat dilihat
bahwa untuk melakukan proses pembersihan
dalam sekali putaran dibutuhkan waktu
sekitar 0,5-1 detik. Semakin berat massa
yang diberikan maka proses pembersihan
akan semakin lama pula dan kecepatan pada
motor justru memperlihatkan hal yang
sebaliknya semakin besar.

Grafik Perubahan Waktu &
Kecepatan
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Gambar 16 Grafik Perubahan Waktu &
Kecepatan

Massa yang diberikan maka
kecepatannya akan semakin kecil. Dapat juga
dilihat pada grafik dibawah ini kenaikan dan
penurunan wakatu dan kecepatan.

Rata-rata kenaikan durasi waktu yang
dibutuhkan dalam setiap kenaikan beban
adalah  15,5%. Sedangkan rata-rata
penurunan kecepatan yang dialami seiring
bertambahnya massa beban adalah 9,7%.

4.7 Pengujian Total Daya

Pengujian ini dilakukan untuk mengetahui
berapa besar daya listrik yang dibutuhkan
untuk mengaktifkan sistem dalam waktu
tertentu. Pengujian ini dibutuhkan beberapa
informasi mengenai tegangan dan arus
komponen  yang  digunakan.  Untuk
komponen vyang dijumlahkan adalah
komponen yang membutuhkan daya besar
yakni motor DC dan solenoid valve, motor
DC memiliki daya 3,6 Watt sedangkan
solenoid valve memiliki daya 4,8 Watt jika
ditotal maka daya keseluruhan adalah 8,4
Watt. Untuk mengetahui total daya dalam
waktu tertentu (t) maka digunakan rumus
total daya pada rumus (2.5) sebagai berikut.
Contoh perhitungan :

E = 8,4 x 0,007

E = 0,058 Wmin
Tabel 6 Pengujian Total Daya

Waktu (menit) Total(\[/)vanyw/?r;)m enit
0,007 0,058
0,008 0,070
0,009 0,078
0,010 0,086
0,011 0,097
0,018 0,157
Rata-rata 0,546




4.8 Analisa Hasil Perancangan Alat

Berdasarkan hasil setiap pengujian yang
sudah dilakukan, perancangan alat Prototipe
Smart Farming Berbasis loT Dengan
Memanfaatkan Energi Baru Terbarukan
memiliki sistem yang dapat berjalan dengan
baik. Dengan pembacaan RFID tag untuk
mengetahui data dan kondisi sapi yang
tersimpan langsung di Google Spreadsheet
dan hasil pembacaan dapat dilihat melalui
tampilan display dengan beberapa informasi
mengenai sapi dan memiliki indikator
buzzer. Untuk RFID tag yang sudah memiliki
informasi dan data sapi akan menampilkan
display.

Pada perancangan alat kali ini juga
diketahui beberapa data yang telah diuji
sebelumnya seperti perubahan RPM pada
motor yang semakin turun yakni 129 menjadi
67 RPM Kketika diberi hambatan berupa
beban dengan massa yang semakin berat.
Berbeda dengan RPM yang akan semakin
turun dengan pertambahan berat hambatan,
torsi justru akan semakin meningkat seiring
bertambah nya hambatan yaitu dari 0,020
menjadi 0,039. Lalu hasil pengujian waktu
dan kecepatan motor dibutuhkan untuk
mengetahui total daya yang dibutuhkan
menjalankan semua sistem pada peancangan
alat kali ini. Total daya yang dibutuhkan
adalah sekitar 0,065-0,157 Wmin dengan
rata-rata 0,546 Wmin. Sehingga jika dalam
sehari sistem digunakan 2 kali maka total
daya yang dibutuhkan dalam satu hari adalah
1,09 Wmin. Total daya yang dihitung
mencakup komponen yang membutuhkan
daya paling besar yakni motor DC dan
solenoid valve dari total daya yang
didapatkan akan ditambah 20% untuk
mengakomodasi daya komponen pendukung
lainnya jadi total daya keseluruhan adalah
1,30 Wmin. Solenoid valve juga bekerja
sesuai dengan keinginan, solenoid akan
membuka valve ketika motor juga bekerja
dan akan menutup kembali ketika proses

selesai sehingga proses pembersihan
kendang sapi bisa dikatakan berhasil.

5. KESIMPULAN
Berdasarkan hasil perancangan, realisasi
dan pengujian yang telah dilakukan terhadap

PROTOTIPE SMART FARMING
BERBASIS 10T DENGAN
MEMANFAATKAN ENERGI BARU

TERBARUKAN maka dapat disimpulkan

sebagai berikut :

1. Perancangan sistem kali ini pada
prototipe smart farming ini digunakan
kontroler NodeMCU dan Wemos D1
Mini berbasis ESP8266. Pemantauan
perkembangan sapi secara berkala dapat
dilakukan secara tepat dan efisien
menggunakan RFID dengan data yang
diinput dan tersimpan di Google
Spreadsheet kemudian data yang
berhasil terdeteksi akan menampilkan
sejumlah informasi sapi dan data yang
tidak terdeteksi akan menampilkan
“belum terdata”. Jarak baca 1-3 cm dan
membutuhkan waktu pengiriman data
dengan rata-rata selama 3,24 detik.
kemudian Wemos D1 Mini
mengendalikan  beberapa komponen
yang memiliki daya 0,31 Watt dan
bersumber dari baterai berkapasitas 2000
mAH yang dapat bertahan selama 6,4
jam sekali isi penuh baterai.

2. Sistem pembersih kotoran sapi secara
otomatis juga memperlihatkan hasil
yang baik dan sesuai dengan
perencanaan dimana motor DC dapat
menyapu dan menarik kotoran dengan
baik serta solenoid valve membantu
meringankan motor DC agar kotoran
yang dibersihkan tidak terlalu padat.
Kemudian kinerja motor DC juga sangat
baik dengan torsi 0,039 Nm dapat
menarik 1000 gram massa beban

3. Pada prototipe ini juga konsumsi listrik
yang digunakan sangat kecil yakni



0,065-0,157 Wmin dengan rata-rata
0.546 Wmin dan dalam sehari
diperlukan 2 kali kerja maka daya yang
diperlukan dengan ditambah 20% dari
komponen pendukung lainnya adalah
1,30 Wmin.Sehingga sangat mungkin
sistem dijalankan dengan sumber listrik
yang dihasilkan oleh energi baru
terbarukan dalam hal ini adalah prototipe
PLTGU.
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