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ABSTRAK 

Rancang bangun tempat pemberi pakan kucing otomatis berbasis Internet of Things(IoT) 
bertujuan untuk memastikan kebutuhan makan kucing terpenuhi secara teratur. 

Dikarenakan Kucing peliharaan rentan terhadap serangan penyakit jika pola makan tidak 
teratur. Tempat pakan ini dikendalikan oleh Mikrokontroler merek Arduino tipe Wemos D1 
sebagai pengendali utama, motor servo untuk menggerakkan pintu wadah makanan, load 
cell untuk mendeteksi berat makanan, dan HX711 untuk menguatkan sinyal dari load cell. 
Aplikasi Blynk ditambahkan untuk memonitoring dan kontrol jarak jauh. Tempat pakan ini 

dilengkapi sensor load cell yang ditempatkan di bawah wadah dimana fungsinya untuk 
mengukur berat pakan kering yang yang sudah diset pada berat tertentu,informasi berat 
dikrimkan ke mikrokontroler yang mengolah data inputan menjadi mekanisme pengendalian 

terhadap fungsi pemberian pakan sesuai kondisi yang ditetapkan pengguna, operasional 
pengendalian dikirim ke bagian output melalui jaringan internet dan diterima oleh perangkat 
smartphone dengan aplikasi Blynk sebagai antarmuka dengan pengguna. Tempat pakan ini 

di tempatkan di kandang atau ruangan tertutup saat pemilik tidak ada di rumah dan diatur 
dan memastikan porsi makan kucing menjadi teratur. Pembuatan tempat pakan ini menjadi 

solusi praktis bagi para pemilik kucing yang sibuk. 
Kata Kunci : IoT, Pengendali, load cell, aplikasi Blynk, monitoring, Tempat pakan. 

ABSTRACT 

The design of an automatic cat feeder based on the Internet of Things (IoT) aims to ensure that 
the cat's food needs are met regularly. Because regular feeding is important to maintain the 
health of cats. Pet cats are susceptible to disease if their eating patterns are irregular. This feeder 
is controlled by an Arduino brand Microcontroller type Wemos D1 as the main controller, a servo 
motor to move the food container door, a load cell to detect the weight of the food, and HX711 
to amplify the signal from the load cell. The Blynk application is added for remote monitoring and 
control. This feeder is equipped with a load cell sensor placed under the container where its 
function is to measure the weight of dry food that has been set at a certain weight, weight 
information is sent to the microcontroller which processes the input data into a control mechanism 
for the feeding function according to the conditions set by the user, operational control is sent to 
the output section via the internet network and received by a smartphone device with the Blynk 
application as an interface with the user. This feeder is placed in a cage or closed room when the 
owner is not at home and is regulated and ensures that the cat's food portions are regular. Making 
this feeder is a practical solution for busy cat owners.  
Keywords: IoT, Controller, load cell, Blynk application, monitoring, Feeding place.  
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1. PENDAHULUAN 

Ilmu pengetahuan dan teknologi modern berkembang dengan sangat cepat, yang dijelaskan 
oleh fakta bahwa kemajuan ini didasarkan pada pengalaman dunia nyata yang dirasakan 
secara universal. Ada banyak permasalahan yang dapat diselesaikan dengan menggunakan 

teknologi modern salah satunya adalah Internet of Things (IoT).  Internet of Things (IoT) 
adalah konsep atau program yang memungkinkan suatu objek dikendalikan dari jarak jauh 

melalui internet saja. Internet adalah alat yang sangat berguna saat ini untuk mengelola atau 
mengawasi gadget yang terhubung ke internet [1]. Salah satu penerapan Internet of things 
yang akan digunakan di sini adalah  pemberi pakan otomatis. Pemberi pakan otomatis adalah 

teknologi atau aplikasi yang dirancang untuk mempermudah proses memberi makan hewan 
peliharaan bagi pemiliknya. Salah satunya adalah kemampuannya mengatur pakan sesuai 

takaran yang sudah ditentukan. Penelitian ini akan menggunakan pemberian makan otomatis 
pada kucing sebagai subjek aplikasi. Di antara makhluk yang paling banyak dijinakkan manusia 
adalah kucing. Salah satu ciri kucing adalah kemampuannya untuk menyinkronkan jam tubuh 

internal mereka. Ini berarti bahwa kucing lebih rentan terhadap penyakit jika kebutuhan 
makannya tidak terpenuhi, bahkan dalam hal ukuran porsi dan jadwal.Untuk mengatasi 
masalah ini penulis membuat suatu alat pemberi makan kucing otomatis berbasis IoT 

(INTERNET of THINGS) motor servo sebagai penggerak pintu wadah, Arduino wemos D1 
sebagai kontroler, Load Cell untuk mendeteksi berat makanan dan HX711 untuk menguatkan 

output listrik yang rendah dari Load Cell dan kemudian sinyal yang diperbesar dan dikonversi 
secara digital ini dimasukkan ke dalam Arduino wemos. Hal ini dimaksudkan agar pengguna 
tidak perlu khawatir jika lupa atau sibuk diluar berkat layanan otomatis ini. 

2. METODE  

Blok diagram dari sistem Prototype Tempat Pakan Kucing Menggunakan Arduino Wemos D1 

Berbasis Iot (Internet Of Things) yang terdiri Motor servo: Menggerakkan pintu wadah 
makanan. Arduino Wemos D1: Mengontrol seluruh sistem. Load Cell: Mendeteksi berat 
makanan HX711: Memperkuat sinyal Load Cell dan mengonversinya menjadi digital. Prinsip 

kerja alat ini mengukur berat pakan sesuai kebutuhan dan mengirim notifikasi lewat aplikasi 
Blynk dan email. 

 

Gambar 2. 1 Blok diagram sistem 
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Keterangan diagram blok : 

dengan mengkombinasikan pendeteksian berat pakan, Alat ini diatur oleh Arduino Wemos 
sebagai mikrokonntroler utama, dan komponen lainya meliputi sensor Load Cell, LCD display, 
dan servo sebagai alat penggerak, serta aplikasi blink sebagai notifikasi. 

Blok diagram perancangan sistem dibuat berdasarkan cara kerja alat secara keseluruhan. 
Berikut penjelasan dari blok diagram diatas: 

a) Sumber tegangan power supply Switching digunakan sebagai  catu daya ke 
Mikrokontroler Arduino Wemos D1, motor servo dan Load Cell.  

b) Arduino Wemos  Sebagai kontrol dan pemrograman alat yang menjalankan seluruh 

komponen. 
c) Sensor Load Cell bekerja sebagai pegukur Berat dalam proses penimbangan  

d) Motor servo bekerja sebagai penggerak katup buka tutup pintu alat yang di perintah 
dari Arduino wemos. 

e) LCD Display digunakan untuk menampilkan jumlah total berat. 

f) Aplikasi Blynk sebagai notifikasi  

 
Gambar 2.2. Flowchart Sistem 
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2.1 Perancangan Hardware 

Dalam rangkaian ini sumber tegangan yang digunakan  memiliki nilai Arus AC Power Supply 
adaptor 20V. Arus Output Mengaliri tegangan ke seluruh rangkaian komponen mulai dari 
sensor Load Cell Pin arus Output, pin VCC Pada motor servo dan LCD yang terhubung pin arus 

pada Wemos D1R1. Arus Output seluruh komponen terhubung pin GND pada wemos D1 R1.  
Arus  terhubung pada adapter Besar kecil nya tegangan yang dilalui source dan Drain ini 

ditentukan besar kecilnya nilai PWM yang di input oleh adapter pada wemos D1 R1 yang 
berfungsi untuk pengendali kecepatan motor yang di setting lewat program arduino IDE. 
Sensor Load Cell berfungsi untuk membaca nilai berat pada pakan kucing yang diproses 

wemos D1 R1 yang di keluarkan setelah motor servo bergerak . Selanjutnya LCD  dipasang 
untuk berfungsi sebagai penerima informasi dari wemos D1R1 untuk ditampilkan ke layar LCD. 

Arduino wemos D1R1 akan di program untuk bekerja sesuai yang diharapkan oleh penulis 
menggunakan arduino IDE dan di koneksikan ke server jaringan Blynk untuk mempermudah 
proses kontroling dan monitoring pada prototype pemberian pakan otomatis.  

 

Gambar 2.3. Hasil perancangan hardware alat  

2.2  Perancangan Diagram Kabel (Wiring) 

Perancangan wiring dilakukan untuk membantu dalam pemasangan komponen-komponen 
dimana diperlihatkan mikrokontroler sebagai pusat dari rangkaian pada alat ini. Proses wiring 
sangat membantu dalam proses instalasi dan diagnosa rangkaian apabila terjadi masalah 

dalam rangkaian tersebut. Pada gambar di bawah diperlihatkan wiring dari alat ini.  
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Gambar 2.4. Diagram Kabel (Wiring) 

2.3  Perancangan software  

Perancangan software pada alat ini menggunakan software Arduino IDE dengan Bahasa 

pemrograman C++. Program yang telah dibuat dapat diverifikasi dengan menekan tombol 
verify. Apabila tidak terjadi eror pada program dengan ditandai adanya tulisan done compiling, 

maka program dapat disimpan dengan menekan Ctrl + s dan kemudian dapat di upload ke 
Arduino Uno dengan menekan tombol upload, tetapi dikarenakan ini digunakan untuk 
rancangan dan simulasi cukup hanya sampai tombol verify. 

 

Gambar 2.5 Tampilan Comment Saat Berhasil Upload 
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(Sumber : penulis) 

 

Gambar 2.6  Program connecting Motor servo to Arduino server 
 (Sumber : penulis)  

 

Gambar 2.7.  Tampilan komentar Saat Berhasil Upload 
(Sumber : Penulis) 

3. HASIL DAN PEMBAHASAN  

3.1. Pengujian Sensor Load Cell 

Berat benda apa pun dapat ditentukan menggunakan sensor Load Cell, yang memiliki 
kemampuan untuk disesuaikan dalam satuan sesuai kebutuhan. Melalui penggunaan 

timbangan digital dan data yang diperoleh dari sensor Load Cell, pengujian ini berupaya 
menentukan nilai akurasi dan presisi. Pengujian ini dilakukan dengan cara menimbang pakan 

kucing menggunakan aplikasi Blynk secara manual. kemudian data dibandingkan dengan 
pengukuran berat pada timbangan digital. Pada parameter pengujian ini akan segera dilakukan 
percobaan pengukuran berat yaitu perkiraan keluaran motor servo akan mengeluarkan berat 

pakan pada berat 50gr . 

Untuk menentukan hasil persentase eror pada sistem menggunakan rumus pada persamaan 
berikut. 
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Error persen =
𝐍𝐢𝐥𝐚𝐢 𝐚𝐥𝐚𝐭 𝐮𝐤𝐮𝐫 −𝐍𝐢𝐥𝐚𝐢 𝐒𝐞𝐧𝐬𝐨𝐫 

𝐍𝐢𝐥𝐚𝐢 𝐚𝐥𝐚𝐭 𝐮𝐤𝐮𝐫 
  x 100 % (3. 1) 

Untuk menentukan hasil akurasi pada sistem  menggunakan rumus pada persamaan berikut. 

     Akurasi =  100% - error persen 
(3. 2) 

Untuk menghitung rata-rata persentase eror  pada sistem menggunakan rumus pada 
persamaan berikut. 

     Rata-rata- Persentase Eror = 
𝑱𝒖𝒎𝒍𝒂𝒉 𝒑𝒆𝒓𝒔𝒆𝒏𝒕𝒂𝒔𝒆 𝒆𝒐𝒓 

𝑱𝒖𝒎𝒍𝒂𝒉 𝒃𝒂𝒏𝒚𝒂𝒌 𝒅𝒂𝒕𝒂
 (3. 3) 

Untuk menghitung rata-rata akurasi  pada sistem menggunakan rumus pada persamaan 

berikut. 

Rata- rata Akurasi = 
𝑱𝒖𝒎𝒍𝒂𝒉 𝒂𝒌𝒖𝒓𝒂𝒔𝒊

𝑱𝒖𝒎𝒍𝒂𝒉 𝒃𝒂𝒏𝒚𝒂𝒌 𝒅𝒂𝒕𝒂
 (3. 4) 

 

Tabel 3. 1 Hasil Pengukuran berat pakan 

No percobaan waktu  

Timbangan 
Digital 

Pembanding 
(gr)  

Load 
cell 

(gr)  

Error 

(gr)  

Error 

(%)   

Rata-
rata 

Error 
(%) 

Akurasi 

(%) 

Rata-
rata 

Akurasi 
(%) 

1 1 07.00 52 53 1 1.92 

3.46 

98.08 

96.54 

2 2 07.00 54 54 0 0.00 100.00 

3 3 07.00 52 53 1 1.92 98.08 

4 4 07.00 55 57 2 3.64 96.36 

5 5 07.00 51 56 5 9.80 90.20 

6 1 12.00 50 50 0 0.00 

1.05 

100.00 

98.95 

7 2 12.00 49 50 1 2.04 97.96 

8 3 12.00 51 51 0 0.00 100.00 

9 4 12.00 50 51 1 2.00 98.00 

10 5 12.00 50.6 51.2 0.6 1.19 98.81 

11 1 17.00 50 50 0 0.00 

2.49 

100.00 

97.75 

12 2 17.00 51 55 4 7.84 92.16 

13 3 17.00 54 54 0 0.00 100.00 

14 4 17.00 50 52 2 4.00 96.00 

15 5 17.00 50.3 50 -0.3 0.60 100.60 

 

Dari tabel pembacaan sensor Load Cell diatas menunjukan 5 kali percobaan mengukur berat 

pakan kucing. Kemudian di dapatkan nilai yang terdapat pada table diatas 
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3.2. Pengujian Sistem Kontrol dan Monitoring Pada Aplikasi Blynk 

Tujuan pengujian aplikasi Blynk adalah agar bisa melihat apakah berat pakan dan informasi 
jadwal waktu yang dibacanya sesuai dengan berat sebenarnya dari makanan kucing. Agar 
dapat mengamati validasi data seperti yang ditunjukkan pada aplikasi Blynk. Dalam pengujian 

ini, nilai toleransi yang dibaca oleh alat pemberian pakan otomatis. Masih mencakup 
pembacaan dari sensor berat load cell. 

3.2.1 Prosedur Pengujian Sistem Kontrol dan Monitoring  

a. Menghidupkan laptop atau PC selanjutnya buka aplikasi Arduino IDE untuk membuka 

program Wemos D1 R1.  
b. Membuka aplikasi Arduino IDE. 
c. Tetapkan kata sandi dan SSID yang sama seperti sebelumnya.  

d. Upload program ke NodeMCU.  
e. Install aplikasi Blynk di perangkat seluler Android.  
f. Berikutnya luncurkan aplikasi Blynk lalu pilih nama pengguna  dan kata sandi tekan 

tombol Login untuk masuk pada menu berikutnya.  
g. Periksa informasi nilai berat yang ditemukan dalam data yang dihasilkan aplikasi Blynk. 

h. Hasil Pengujian Monitoring Sensor Load Cell pada Aplikasi Blynk. 

3.2.2 Hasil Pengujian Sistem Kontrol dan Monitoring pada Aplikasi Blynk 

Sebagai hasil dari proses di atas, pengujian dilakukan dengan melihat dan membedakan data 

berat umpan yang aplikasi Blynk dan layar LCD. Dimungkinkan untuk menentukan apakah 
data yang diperoleh oleh aplikasi Blynk dan monitor serta serial LCD identik dibandingkan 

dengan data yang diperoleh. Secara khusus, layar LCD akan menggunakan server web dan 
koneksi internet untuk mengirim data berat pakan ke aplikasi Blynk. Informasi akan muncul di 
tabel saat membandingkan data antara LCD smartphone Android dan tampilan aplikasi Blynk. 

sebagai berikut : 

Tabel 3. 2  Pengujian Sistem Kontrol dan Apk Blybk 

No  Pengetesan Load Cell Aplikasi Blynk Keterangan 

a. 

  

Pada gambar a. dilakukan pengujian 
untuk melihat apakah sensor Load Cell 
berfungsi dengan baik, di mana pada 
kondisi ini ketika tidak ada pakan di 
atas, sensor Load Cell maka nilai berat 

menunjukkan 0 gram pada layer LCD. 
Ini artinya pengujian (a) berhasil. 
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No  Pengetesan Load Cell Aplikasi Blynk Keterangan 

b. 

  

Pada gambar b dilakukan pengujian 
dengan meletakkan pakan di atas 
sensor Load Cell, kodisi ini 

menunjukkan ada nilai yang tampil 
pada layer LCD yaitu 50 g, artinya 

sensor Load Cell berfungsi dengan 
baik sesuai harapan. 

 

Pada pengujian ini alat diuji selama  1 hari  dan berat pakan kucing pada alat akan di 
monitoring 3 kali percobaan mulai pada pukul 07.00 , 12.00 dan 17.00 . Tujuan dari pengujian 
bermaksud untuk memastikan kestabilan dari fungsionalitas alat. 

Untuk menentukan hasil rata-rata waktu pada sistem menggunakan rumus pada persamaan 
berikut. 

𝑹𝒂𝒕𝒂 − 𝒓𝒂𝒕𝒂 𝒘𝒂𝒌𝒕𝒖  =
 𝐚𝐤𝐭𝐮𝐚𝐥 𝐝𝐞𝐥𝐚𝐲−𝐬𝐭𝐚𝐧𝐝𝐚𝐫 𝐝𝐞𝐥𝐚𝐲

𝒃𝒂𝒏𝒚𝒂𝒌 𝒑𝒆𝒓𝒄𝒐𝒃𝒂𝒂𝒏
  (3. 5) 

Tabel 3. 3 pengujian pemberian pakan secara otomatis 

percobaan 

Waktu 
error 
delay 

(detik) 

Rata-
rata 
error 

(detik) 

Waktu 
Standar 

delay 
(detik) 

Aktual 
Delay 
(detik) 

1 07.00 1 5 4 

2.2 

2 07.00 1 3 2 

3 07.00 1 4 3 

4 07.00 1 1 0 

5 07.00 1 3 2 

1 12.00 1 4 3 

2.8 

2 12.00 1 5 4 

3 12.00 1 2 1 

4 12.00 1 5 4 

5 12.00 1 3 2 

1 17.00 1 5 4 

2.6 

2 17.00 1 2 1 

3 17.00 1 3 2 

4 17.00 1 4 3 

5 17.00 1 4 3 
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dari hasil pegujian seperti ynag diperlihatkan tabel 3.3. di atas dihasilkan nilai rata-rata lama 

delay pada pukul 07.00 yaitu 2,2 detik, dan pada pukul 12.00 yaitu 2,8 detik, serta pada pukul 
17.00 yaitu 2,6 detik. 

4. KESIMPULAN 

Hasil dari penelitian yang telah dilakukan memungkinkan untuk menarik kesimpulan: 

1. Alat perancangan pemberi pakan kucing berhasil dibuat dan dapat berfungsi dengan 

cukup baik sesuai harapan dengan nilai rata-rata error pembacaan pada pagi 3,46%, 
pada siang 1,05%, dan sore 2,49 %. 

2. Alat ini mampu bekerja pada sistem kontrol dan monitoring menunjukkan rata-rata 

error waktu pada 07.00 sebesar 2,2 detik, pada 12.00 sebesar 2,8 detik, dan pada 
17.00 sebesar 2,6 detik. 

Dengan demikian, pembuatan tempat pakan ini berhasil mencapai tujuan yang telah 
ditetapkan dan memberikan dasar yang kuat untuk pengembangan lebih lanjut dimasa 
mendatang.  
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