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Abstrak— Telah dilakukan penelitian Rancang Bangun Alat Pemberi Makan lkan Untuk Keramba Jaring Apung
Berbasis 10T. Tujuan penelitian ini adalah merancang alat pemberi pakan ikan untuk keramba jaring apung
menggunakan ESP-32 CAM, sensor ultrasonik, modul RTC dan motor servo. Tahapan penelitian dimulai dari
perancangan hardware, perancangan software, pengujian dan analisa. Hasil penelitian menunjukkan Modul RTC
sudah berfungsi dengan baik sesuai dengan Widget Time Input aplikasi blynk. Notifikasi akan terkirim ke smartphone
saat sisa volume pakan ikan kurang dari 20%. ESP32-CAM dapat mengirim gambar dan tersimpan di webhosting
hasil gambar yang ditampilkan dipengaruhi oleh kecepatan sinyal. Secara keseluruhan alat dapat berfungsi dengan
baik. Untuk penelitian selanjutnya dapat menambahkan sensor berat untuk mengetahui berapa banyak jumlah pakan
yang diberikan dalam setiap waktu yang ditentukan.

Kata Kunci: Keramba Jaring Apung (KJA) , Pakan ikan, Blynk, ESP-32CAM.

Abstrack— Research has been carried out on the Design of Fish Feeding Equipment for l1oT-Based Floating Cages. The
purpose of this study was to design a fish feeder for floating net cages using ESP-32 CAM, ultrasonic sensor, RTC module
and servo motor. The research stages start from hardware design, software design, testing and analysis. The results showed
that the RTC Module was functioning properly according to the Blynk Application Time Input Widget. A notification will
be sent to the smartphone when the remaining volume of fish feed is less than 20%. ESP32-CAM can send images and
stored on webhosting the results of the images displayed are affected by the signal speed. Overall the tool can function well.

For further research, you can add a weight sensor to find out how much feed is given in each specified time.

Keywords: Keramba Jaring Apung (KJA) , Pakan ikan, Blynk, ESP-32CAM.

I.PENDAHULUAN

Danau Maninjau merupakan salah satu danau
prioritas Indonesia [1]. Masyarakat disekitar pada
umumnya memiliki mata pencaharian sebagai petani
keramba jaring apung (KJA)[2][3]. Danau Maninjau
sudah menjadi sandaran masyarakat untuk memenuhi
kebutuhan hidup dengan bertani ikan. Proses
pemberian pakan ikan dilakukan secara manual dengan
menaburkan makanan ikan ke area KJA, agar
pembagiannya merata dan berusaha semua ikan
mendapat makanan. Biasanya para petani mempunyai
jadwal untuk memberi makan pada ikannya setiap pagi
dan sore hari [4]. Pemberian makan ikan secara manual
yang dilakukan terus menerus akan menghabiskan
biaya, waktu, dan tenaga. Untuk bisa sampai ke KJA
yang berada di tengah danau para petani menggunakan
sampan. Pada masa coronavirus disease (COVID-19)
ini penggunaan sampan Yyang digunakan secara
bergantian bisa mengakibatkan terjadinya penularan
coronavirus disease (COVID-19) antara satu orang
dengan orang yang lain[5][6]. Salah satu pencegahan

yang dilakukan adalah menjaga jarak dan
meminimalisir penggunaan alat secara bersama [7].
Saat ini telah dilakukan penelitian  untuk
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mengantisipasi penyebaran virus tersebut seperti

pengukuran  suhu  otomatis  [8][9], wastafel
otomatis[10] dan penyemprotan disenfektan[11].
Berdasarkan permasalahan tersebut maka

diperlukannya suatu alat untuk memberi makan ikan
dengan otomatis bagi petani Keramba Jaring Apung di
Danau Maninjau untuk menghindari penyebaran
COVID-19. Alat ini bisa diatur secara otomatis sesuai
dengan jadwal yang diinginkan melalui smartphone
dan dapat melakukan monitoring keadaan keramba
jaring apung saat itu. Sehingga pembudidaya tidak
perlu datang kekolam ikan.

Studi yang dilakukan oleh Aditya Manggala Putra,
dkk mengusulkan alat pemberi pakan ikan otomatis
pada sebuah kolam. Sensor Load cell digunakan untuk
menimbang makan yang diberikan dan Modul Real
Time Clock (RTC) menentukan jadwal pemberian
pakan ikan [12]. Penelitian serupa juga dilakukan oleh
Dedy Prijatna,dkk, untuk pendeteksi kapasitas pakan
menggunakan Sensor ultrasonik HC-SR04. Sedangkan
untuk notifikasi menggunakan buzzer. Hasil pengujian
alat menunjukkan ketepatan pemberian pakan secara
otomatis sebesar 95,90% [13]. Dengan konsep yang
sama Feranita,dkk, membuat Sistem Otomatisasi Alat
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Pemberi Pakan  lkan Lele. Berat pakan yang
dikeluarkan berdasarkan berat ikan lele dan banyaknya
jumlah ikan. Modul RTC untuk pengatur waktu dan
pengatur jadwal [14]. Alat Pemberi Pakan Ikan
Otomatis Berbasis Mikrokontroler juga direalisasikan
oleh Hendra S. Weku, dkk, Alat ini pemberi pakan ikan
ini dapat bekerja secara otomatis berdasarkan waktu
atau jadwal pemberian pakan dan jumlah atau takaran
pakan. Modem  Wavecom digunakan  untuk
mengirimkan informasi pemberian pakan ikan melalui
sms ke user [15]. Menggunakan sensor suhu dan PH
Anton Hidayat, dkk membuat alat pengatur takaran
makanan ikan otomatis. Metode fuzzy digunakan untuk
menyesuaikan takaran pakan berdasarkan nilai suhu
dan pH air kolam [16]. Penelitian serupa juga dilakukan
oleh Hidayatullah H,dkk, menggunakan konsep Smart
Feeding berbasis 10T mereka membuat Sistem
Monitoring Kolam Budidaya Ikan Terintegrasi
Berbasis Internet of Things (1oT) [17].

Dari beberapa penelitian yang sudah ada belum
terdapat studi yang mendesain sebuah alat pemberi
pakan ikan yang bisa diatur secara otomatis sesuai
dengan jadwal yang diinginkan melalui smartphone
dan dapat melakukan monitoring keadaan keramba
jaring apung, menggunakan modul wifi ESP-32 CAM
sebagai pengolah data dan kamera untuk mengambil
foto, RTC sebagai pembanding jadwal yang telah
diinputkan oleh user. Sensor HCSR-04 sebagai input
untuk pengukur volume pakan ikan. Pada alat ini
menggunakan aplikasi  Blynk yang nantinya
difungsikan sebagai input maupun output. Tujuan dari
penelitian ini merancang alat pemberi pakan ikan untuk
keramba jaring apung menggunakan ESP-32 CAM,
sensor ultrasonik, modul RTC dan motor servo.
Kontribusi penelitian ini adalah alat pemberi pakan
ikan untuk keramba yang semula manual dengan alat
pemberi pakan yang bisa bekerja secara terjadwal dan
bisa merata saat menebar pakan ikan serta dapat
dimonitoring dan dioperasikan dari jarak jauh.

Il. METODE

Metode yang digunakan dalam penelitian ini adalah
pembuatan prototype alat yang dimulai dari studi
literature, perancangan system, perancangan perangkat
keras (hardware), perancangan perangkat lunak
(software), pengujian hardware, software dan analisa
hasil pengujian. Tahapan penelitian Alat Pemberi
Makan Ikan Keramba Berbasis 10T dapat dilihat pada
gambar 1.
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Gambar 1. Metode Penelitian

2.1 Perancangan Sistem

Perancangan sistem ini terdiri dari diagram blok,
perancangan hardware dan perancangan software. Alat
pemberi pakan ikan berbasis internet of things ini
memiliki 2 jadwal untuk memberi makan ikan setiap
harinya.

Waktu pemberian
pakan tkan
Pakan fkan
Kontroller Plant atuh ke delars
(ESP32CAM) | (Motor servo, kamera Blynk) kolam &
menampilkan
fato
Sensor Ultrasontk

Gambar 2. Blok Diagram Sistem Close Loop

Dari gambar 2 dapat dijelaskan, RTC merupakan
modul yang dapat menyimpan data waktu berupa jam,
menit, detik, bulan, dan tahun sehingga dapat
digunakan untuk pengatur waktu pemberian pakan ikan
dikeramba jaring apung. Sensor HC-SR04 sebagai
masukan pembaca jarak pakan pada wadah pakan ikan
yang kemudian dikonversikan menjadi pengukuran
volume pakan ikan dengan range 0-100%. ESP-32
CAM digunakan sebagai controller, memproses
perintah waktu pakan, memproses pengambilan foto
dari kamera, pembacaan volume pakan ikan serta
algoritma program lainnya. Kamera terpasang pada
ESP-32 CAM mengambil foto didepannya. Servo
penutup atau pembuka wadah pakan ikan sehingga
ketika servo terbuka maka pakan ikan jatuh kedalam
kolam ikan untuk diberi pakan. Aplikasi Blynk sebagai
input maupun output, digunakan sebagai pengatur
jadwal pakan ikan. Setelah memberi makan ikan maka
kamera akan mengambil foto ikan yang sudah diberi
makan dan tampil di aplikasi Blynk.

Pada perancangan alat ini tedapat 3 inputan yang
dapat dilihat pada aplikasi Blynk nantinya dari set
pointnya : (1) Set point penentuan waktu makan ikan.
Penentuan waktu makan ikan ditentukan pukul 09.00
WIB dan 16.00 WIB waktu setempat sesuai dengan
survei yang telah dilakukan akan tetapi juga dapat
diubah sesuai dengan jadwal yang diinginkan. Diproses
di kontroller ESP32-CAM dimana ada masukan data
Real Time Clock (RTC) modul yang digunakan sebagai
realtime. Kontroller dan kamera terpasang dalam satu
modul. Servo terbuka dan pakan ikan jatuh kedalam
kolam lalu kembali tertutup, sehingga kamera
mengambil foto kolam setelah alat memberi makan
ikan. (2) Set point nilai volume pakan ikan untuk
mengimkan notifikasi peringatan Sensor HCSR-04
digunakan untuk membaca jarak persediaan pakan ikan
yang ada pada alat, Diproses di kontroller dengan
beberapa konversi sehingga menjadi pengukuran
volume dalam bentuk persentase 0— 100%. Hasil
pengukuran volume tersebut dapat dimonitoring
melalui aplikasi Blynk. (3) User menekan button ambil
foto pada aplikasi Blynk Aplikasi Blynk digunakan
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sebagai input dan juga output. Pada input Aplikasi
Blynk sebagai pengatur jadwal pemberian pakan ikan,
juga terdapat button yang digunakan untuk
memerintahkan ESP32 CAM dalam pengambilan foto
secara otomatis saat setelah ikan diberi makan, dan juga
bisa memerintahkan pengambilan foto disetiap waktu
yang diinginkan dengan menekan tombol yang ada
diaplikasi Blynk. Pada output aplikasi Blynk digunakan
sebagai penampil foto yang sudah dikirimkan oleh
ESP32 CAM.

2.2 Perancangan dan Pembuatan Hardware

Berdasarkan gambar 3, rangkaian RTC sebagai
panduan waktu [18] digunakan untuk jadwal pemberian
pakan ikan, terhubung pada PIN 1015 dan PIN 1014
mikrokontroler. Sensor ultrasonic sebagai input [19]
untuk mengukur volume sisa pakan ikan yang tersedia
pada penampungan pakan ikan terhubung pada PIN
1012 dan PINIO11. Diproses di modul ESP-32CAM
sekaligus dengan kamera [20]. dengan output servo
untuk membuka dan menutup saluran pakan ikan.
Servo SG90  merupakan sebuah perangkat atau
aktuator putar (motor) yang dirancang dengan sistem
kontrol umpan balik loop tertutup (servo), sehingga
dapat di atur untuk menentukan dan memastikan posisi
sudut [21] yang terhubung pada PIN 102. USB to TTL
Serial adalah modul converter yang digunakan sebagai
penghubung antar USB dengan komunikasi serial TTL
yang terhubung pada PIN UOR dan PIN UOT. Dengan
USB to TTL ini dapat menghubungkan laptop/PC
dengan mikrokontroler ESP32-CAM. Kondisi data
input dan output dapat dilihat pada perancangan sistem
keseluruhan pada tabel 1.

USBToTTL

|

ESP32-CAM (N ]

Power Suppl

ModulRTC
D331

Motor Servo
$C90

Gambar 3. Rangkaian elektronika Alat Pemberi Makan Ikan Untuk
Keramba Jaring Apung

Tabel 1. Desain perancangan sistem secara keseluruhan

Modul Kondisi Data Kondisi Keterangan
widget pada
Blynk
Pengaturan
ON Jam, Button beri  jadwal
RTC menit, pakan pakan ikan 1
DS3231 detik  otomatis dan 2 aktif
aktif bisa
dilakukan
settingan
jam, menit
dan detik.
Pengaturan
OFF Jam, Button beri  jadwal
menit,  pakan pakan ikan 1
detik  otomatis dan 2 tidak
mati aktif
walaupun
dilakukan
settingan
jam, menit,
dan detik
ON 1 Level H aktif ~ Sisa volume
HCSR- pakan ikan
04 terkini
tampil  di
Blynk
OFF 0 Level H Sisa volume
tidak aktif paka ikan
ditampilkan
pada  saat
terakhir
aktif tampil
pada Blynk
Servo tidak
Tertutup 58° Seluruh bekerja pada
Servo widget tetap sudut  58°
SG90 aktif disesuaikan
dengan
saluran
keluarnya
pakan ikan.
Servo
Terbuka 180° Image bekerja
gallery aktif, ~membuka
Notification ~ pada sudut
aktif, Label 180° selama
value aktif, 10 detik
Button
loading foto
aktif dan
button  beri
pakan
otomatis
aktif

2.3 Perancangan dan Pembuatan Perangkat Lunak
(Software)

Pada tahap ini akan dijelaskan perancangan dan
pembuatan Perangkat Lunak (Software) yang
dituangkan dalam bentuk diagram alir (flowchart).
Proses dimulai dari Inisialisasi RTC, sensor ultrasonik
HCSR04, ESP32-CAM, dan motor servo. Jika ESP32-
CAM terhubung dengan internet akan langsung
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menampilkan sisa volume pakan terkini, dan jika
pakan kurang dari 20% muncul notifikasi ke
smartphone. Selanjutnya alat akan membaca data
perintah yang diinputkan pada aplikasi Blynk [22], Jika
button beri pakan otomatis dimatikan maka servo pada
posisi 58 derajat dan RTC tidak akan bekerja.

RTC. Sensor

CAM,

Ultrasonik, ESP32-
Servo SG%0

Jaringan
internet

Berikutnya Jika button ambil foto ditekan maka kamera
akan mengambil foto dan foto tersimpan di webhosting
lalu ditampilkan di Blynk seperti yang terlihat pada
gambar 4.

Proses konekiifitas
jaringan internet

Jika ESP32-
CAM tethubung
ke internet

|

Mengirim data sisa velume
pakan dibaca dari sensor

ultrasenik menampilkan ke
Blynk

Jika sisa
pakan <= 20%

Terkirim
notifikasi
smartphone

Tidak ada
notifikasi

Kamera zktif pada
ESP32. menyimpan data
ke webhosting

Foto tampil
di Blynk

Jika button
ambil
foto=1

Informasi waktu terakhir
pengambilan gambar
pemberikan pakan ikan

Setting waktu
Pakan ikan ke -1

Informasi Volume
Pakan lkan

Stop

Tombol Loading
foto

Setting waktu
Pakan ikan ke -2

Gambar 4. Flowchart keseluruhan system dan perancangan aplikasi Pemberi Makan lkan Untuk Keramba Jaring Apung
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I11. HASIL DAN PEMBAHASAN

Selanjutnya adalah pengujian alat pemberi makan
ikan menggunakan blynk untuk keramba jaring apung.
Pengujian ini bertujuan untuk mengetahui kelebihan
dan kekurangan dari sistem yang telah dibuat Alat yang
berbentuk prototype ini dapat dilihat pada gambar 5.

Gambar 5. Pengujian Pemberi Makan Ikan Untuk Keramba Jaring
Apung

3.1 Pengujian Pengaturan Waktu Pemberian Pakan

Ikan

Tujuan dari pengujian ini untuk melihat apakah
Widget Time Input dan Modul RTC pada alat dapat
berfungsi mengatur waktu pemberian pakan ikan pada
waktu pertama dan kedua. Terdapat dua jadwal perhari
untuk waktu pemberian pakan ikan dan dapat diatur
settingan waktu pemberian pakan di aplikasi Blynk.
Pada aplikasi terdapat dua mode penjadwalan
pemberian pakan ikan vyaitu Aktif dan NonAktif
Apabila beri pakan otomatis aktif maka alat akan
melakukan pemberian pakan ikan otomatis. Apabila
beri makan ikan otomatis NonAktif maka alat tidak akan
memberi pakan ikan pada keramba digunakan pada saat
proses panen ikan dan proses pemasukan bibit ikan
pada keramba. Seperti yang terlihat pada gambar 5a
pemberian pakan ikan pertama dijadwalkan pada jam
11.07 WIB, dan jam 17.07 untuk yang kedua, dengan
mode “Aktif”.

g v g b ot I
g gl

Yol [ Do vetey

(@) () ©

Gambar 6. Proses pengujian Waktu Pemberian Pakan lIkan, (a)
Setting waktu pemberian pakan ikan (b) Notifikasi telah diberikan

pakan ikan (c) Pengujian Modul RTC pada serial monitor

Pengujian proses ini berhasil dilakukan, hal ini dapat
dikonfirmasi melalui notifikasi pada aplikasi seperti

terlihat pada gambar 6b. Dari pengujian RTC pada
serial monitor yang dilakukan pada gambar 6c, RTC
sudah berfungsi dengan baik yang telah dapat
menampilkan angka jam, menit, detik dan hari. Serta
RTC ini juga telah dapat menyimpan data jam, menit,
detik dan hari secara otomatis. Setelah proses hitung
waktu dilakukan output data langsung disimpan atau
dikirim ke serial monitor.

3.2 Pengujian Monitoring Volume Pakan Ikan dan
Sensor Ultrasonik HCSR04

Pengujian ini dilakukan bertujuan untuk
membandingkan respon sensor HCSR04 dengan
pengukuran manual dengan jarak yang terukur
sebenarnya, menggunakan mistar kemudian dikonversi
dalam bentuk persentase yang dapat di monitoring pada
aplikasi Blynk. Dari tabel 2 menunjukkan bahwa saat
jarak 1 cm diukur secara manual dengan mistar terbaca
pada serial monitor dengan jarak 3 cm sedangkan pada
jarak 32 cm terukur terbaca 33 cm. Sesuai dengan
datasheet sensor [23] mampu mendeteksi jarak mulai
dari jarak 2 cm — 400 cm. Semakin jauh jarak yang
terbaca pada ultrasonic maka akan semakin akurat
pembacaannya.

Tabel 2. Hasil Konversi Sensor HCSR04

Jarak Jarak Jarak Pada Erorr  Keterangan
Sebena pada Sensor yg Trig (%)
rnya sensor  ditampilkan ger
(cm) (cm) pada Blynk V)
1 3 100% 1,26 2 Saat  sisa
\Y% pakan ikan
terisi penuh
32 33 20% 126 0.03 Saat sisa
\Y pakan ikan
sudah
sedikit

Pengujian yang dilakukan membandingkan bahwa
jarak minimal pembacaan pada sensor HCSR04
dimulai 3cm hingga 400cm. Pada alat yang dirancang
ini jika jarak pakan ikan berada pada pengukuran 3cm
akan menampilkan persentase 100%, pada aplikasi
Blynk menandakan bahwa pakan ikan terisi penuh. Jika
pembacaan terukur 33 cm menandakan pakan ikan
sudah kosong dan para petani ikan wajib mengisi ulang
pakan ikan tersebut seperti yang terlihat pada gambar
7a dan 7b. Notifikasi akan tetap terkirim ke smartphone
saat sisa volume pakan ikan kurang dari 20%. walaupun
aplikasi tidak dibuka seperti terlihat pada gambar 7¢
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o o

Gambar 7. Proses pengujian Monitoring Volume Pakan lkan dan
Sensor Ultrasonik HCSR04, (a) Volume pakan ikan pada aplikasi (b)
Notifikasi sisa pakan ikan (c) Notifikasi tetap terkirim walaupun
aplikasi tidak dibuka.

3.3 Pengujian Motor Servo

Pengujian motor servo ini bertujuan untuk
menentukan kondisi motor servo saat berputar dalam
hitungan derjat setelah diberikan output dari
mikrokontroler ESP32-CAM. Tabel 3 merupakan hasil
pengujian motor servo.

Tabel 3. Hasil pengujian motor servo

Kondisi . Derajat
Tegangan Hasil
Kerja Pengukuran
Servo 180°
terbuka 4.8V 0.7 Vdc
Servo 58°
tertutup 4.8V 0.2 Vdc
Dari tabel 3 dapat dijelaskan rangkaian ini

menggunakan satu servo untuk membuka saluran
wadah pakan ikan yang akan dikeluarkan kedalam
keramba, akan membentuk sudut 180° sesuai dengan
jadwal waktu pakan ikan yang diatur. Selang waktu
selama 10 detik saat servo membuka maka servo akan
menutup dengan membentuk sudut 58° tegangan yang
dihasilkan berbanding lurus yaitu semakin besar derajat
yang dibentuk motor servo maka tegangan yang
dihasilkan semakin besar. Jadi servo dapat bergerak
pada tegangan 0.7V dan akan mati pada tegangan 0.2V,
walaupun demikian motor servo ini sudah membuka
dengan semestinya sesuai dengan yang diharapkan.

3.4 Pengujian ESP32-CAM

Pengujian ~ ESP32-CAM,  bertujuan  untuk
mengetahui apakah kamera pada modul ini terhubung
ke aplikasi dan kamera serta untuk memastikan apakah
motor servo bekerja dengan baik didalam proses
mengeluarkan pakan ikan dari wadah pakan. Kamera
digunakan untuk memantau ikan didalam keramba
jaring apung (KJA) jika ada ikan yang mati, apabila
telah banyak ikan mati didalam KJA mempegaruhi
pertumbuhan ikan lainnya oleh karena itu dipantau
melalui kamera agar petani ikan dapat mengetahui
apabila terjadinya kematian ikan didalam KJA,
sehingga dapat mengatur jadwal untuk pergi ke KJA

untuk membersihkan area KJA dari ikan yang mati
mengapung. Hasil foto yang ditampilkan seperti yang
terlihat pada gambar 8a dipengaruhi oleh kecepatan
sinyal. Apabila kecepatan sinyal tidak kuat maka
kamera tetap mengambil foto tetapi akan mengambil
foto hanya setengah bagian dan ditampilkan juga tidak
sempurna pada aplikasi Blynk. Pengujian kamera
melalui serial monitor terlihat pada gambar 8b ketika
kamera berhasil mengambil gambar maka langsung
disimpan pada webhosting yang sudah didaftarkan
sebelumnya.

Sespy, contanas/foee Do 24 ) 28001000 10099

NMeaamplikan habiaas vebhosting Jlka
sukses uphoading fe oty

() ) |

|

pengujian pengiriman hasil kamera ke webhosting,
selanjutnya dilakukan pengujian efektifitas jarak modul
wifi yang terdapat pada ESP32-CAM vyang dapat
terhubung ke aplikasi Blynk yang ada didalam
smartphone. Hasil pengujian dapat dilihat pada tabel 4.

Tabel 4. Hasil pengujian jarak alat dengan aplikasi Blynk

pada smartphone

Jarak Status Keterangan

1m Connected Terhubung

5m Connected Terhubung
10m Connected Terhubung
50m Connected Terhubung
100 m Connected Terhubung
300 m Connected Terhubung
500 m Connected Terhubung
700 m Connected Terhubung
1 km Connected Terhubung
2 km Connected Terhubung

Tabel 4 dapat dijelaskan bahwa pada pegiriman data
menggunakan smartphone dari aplikasi Blynk ke
ESP32-CAM dapat diakses dari jarak jauh dengan jika
aplikasi Blynk terkoneksi dengan internet dan modul
wifi ESP32-CAM terkoneksi dengan internet. Hal ini
terjadi dikarenakan auth token yang digunakan pada
aplikasi Blynk dan auth token yang diupload saat
pemograman ke ESP32-CAM sama sehingga dapat
saling terkoneksi.
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IV.KESIMPULAN

(1). Pada alat dan smartphone yang menggunakan
aplikasi Blynk menggunakan komunikasi dua arah.
Dimana alat dan aplikasi Blynk berperan aktif saling
memberikan respon yang satu sama lain. (2). Pengujian
pada sensor HCSR04 dimulai 3cm hingga 400cm. Pada
alat yang dirancang ini jika jarak pakan ikan berada
pada pengukuran 3cm akan menampilkan persentase
100%, pada aplikasi Blynk menandakan bahwa pakan
ikan terisi penuh. Jika pembacaan terukur 33 cm
menandakan pakan ikan sudah kosong. (3).Alat
pemberian pakan ikan sangat mudah digunakan dari
mana saja ini hanya membutuhkan smartphone dan
aplikasi Blynk yang terkoneksi dengan internet dengan
kecepatan akses internet minimal 150kb/s.
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