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Abstrak

Hobi memelihara hewan merupakan hal yang sering dijumpai saat ini. Menyenangkan sekaligus juga dapat
merepotkan si pemelihara karena sebagian besar hewan peliharaan membutuhkan tempat untuk berlindung dari
binatang liar. Kandang merupakan solusi paling praktis untuk masalah tersebut. Semakin banyak jenis hewan
peliharaan berarti semakin banyak kandang yang dibutuhkan sehingga si pemelihara membutuhkan usaha yang
lebih untuk menggiring hewan-hewan peliharaannya ke dalam kandang dan menutup pintu kandang. Pintu
kandang yang dapat menutup secara otomatis diharapkan dapat membantu para pemelihara hewan dalam proses
memasukkan hewan peliharaan ke dalam kandang. Pemodelan pintu otomatis kandang hewan peliharaan ini
memanfaatkan input berupa lebar pulse dari saklar yang berada di ruang kendali untuk mengendalikan
pergerakan gerbang dan sensor infra merah yang berada di kandang sebagai umpan balik. Outputnya adalah

gerakan motor servo, membuka dan menutup gerbang kandang hewan peliharaan.

Kata kunci : hewan peliharaan, pintu kandang otomatis, motor servo

1. Pendahuluan

Memelihara hewan merupakan hobi yang tidak
pernah membosankan. Saat ini banyak pemelihara
hewan yang menggunakan hobi mereka untuk
masuk ke dunia bisnis. Kegiatan jual beli hewan
peliharaan sudah bukan merupakan hal baru.

Masalah sering timbul dalam memelihara
hewan, dari mulai pemberian makan sampai masalah
perawatan. Terlebih lagi kalau jumlah hewan
perliharaan cukup banyak. Masalah kandang untuk
hewan-hewan peliharaan tersebut juga sering
membuat para pemeliharanya kerepotan. Sering kali
para pemelihara hewan lupa untuk menutup pintu
kandang, yang menyebabkan hewan peliharaan
tersebut berkeliaran.

Di kebun binatang sering kali ada pertunjukan
untuk mengenalkan hewan-hewan yang terdapat di
kebun binatang tersebut. Hewan-hewan yang akan
dipertontonkan tersebut harus dipindahkan dari
kandang ke ruang pertunjukan. Maka dari itu dibuat
sebuah sistem gerbang untuk membuka pintu antara
jalur dari kandang hewan ke ruang pertunjukan .
Sistem ini menggunakan microcontroller untuk
mengendalikan gerbang yang akan dibuka dan
ditutup. Hal ini memudahkan penjaga kebun
binatang untuk mengenalkan satu persatu hewan
yang terdapat di kebun binatang tersebut. Gerbang

ini dikendalikan dari ruang kendali yang bekerja
menentukan gerbang yang akan dibuka dan ditutup.
Secara keseluruhan sistem ini hanya mengendalikan
gerbang saja dan pengembalian hewan ke gerbang
tempat hewan tersebut keluar dilakukan oleh
penjaga kebun binatang. Sistem seperti ini juga
dapat digunakan dalam memelihara hewan
domestik, sehingga memudahkan pemilik hewan
dalam memasukan hewan ke dalam kandang.

2. Teori Penunjang

2.1 Sensor Infrared

Sensor adalah alat yang mendeteksi suatu
perubahan pada kondisi fisik yang mendorong dan
mengubah aktivitas yang dideteksi menjadi sinyal
yang bisa dicatat atau direkam. Sedangkan cahaya
infrared tergolong ke dalam cahaya yang tidak
tampak. Mempunyai panjang gelombang mulai 750
nm sampai 25 pm. Cahaya infrared tidak bisa
terlihat oleh mata manusia, karena jarak pandang
manusia antara 400 nm sampai dengan 750 nm. [2]

Sensor infrared atau lebih biasa disebut sensor
IR digunakan untuk mendeteksi adanya garis hitam
berlantai putih atau sebaliknya garis putih berlantai
hitam. Sensor IR ini terbagi menjadi dua yaitu IR
Emiter dan IR Detector (Phototransistor)[2]



2.1.1 Sensor IR Emiter

Sensor IR emiter adalah LED (Light Emmiting
Diode) yang terbuat dari bahan gallium arsenide,
yang memancarkan cahaya infrared pada kisaran
880 nm. Cahaya infrared pada dasarnya adalah
radiasi elektromagnetik dari panjang gelombang
yang lebih panjang dari cahaya yang tampak, tetapi
lebih pendek dari radiasi gelombang radio, dengan
kata lain infra merupakan warna dari cahaya tampak
dengan gelombang terpanjang, yaitu sekitar 700 nm
sampai 1 mm

Pada penggunaannya LED infrared dapat
diaktifkan dengan tegangan DC untuk transmisi atau
sensor jarak dekat, dan dengan tegangan AC (3040
KHz) untuk transmisi atau sensor jarak jauh. Cahaya
LED timbul sebagai akibat penggabungan electron
dan hole pada persambungan antara dua jenis
semikonduktor dimana setiap penggabungan disertai
dengan pelepasan energi.[2]

2.1.2 Sensor IR Detector (Phototransistor)

Phototransistor ~ bekerja ~ dengan  cara
menangkap emisi ultraviolet yang dikeluarkan oleh
sensor infra-red. Prinsip kerja dari phototransistor
adalah ketika basis menangkap cahaya dengan
panjang gelombang tertentu maka collector akan
terhubung dengan emmiter dalam hal ini transistor
bekerja.

Phototransistor memiliki dua mode operasi
yaitu mode aktif dan mode peralihan. Mode aktif
artinya phototransistor akan menghasilkan reaksi
yang sebanding dengan besaran cahaya yang
diterima sampai dengan tingkatan tertentu. Mode
peralihan artinya phototransistor hanya akan
berkondisi “off” atau ~on” ketika terkena cahaya,
mode ini berguna ketika dibutuhkan keluaran digital.
Phototransistor memiliki 2 prinsip kerja yaitu
common emitter dan common collector.[2]

2.2 Tactile Switch

Tactile switch merupakan salah satu jenis dari
tactile sensor, tactile dalam bahasa indonesia berarti
sentuhan dan switch berarti saklar. Cara kerja saklar
sentuh atau tekan ini sama seperti cara kerja saklar
pada umumnya. Cara kerja saklar pada umumnya
adalah untuk memutuskan jaringan listrik, atau
untuk menghubungkannya. Jadi saklar pada
dasarnya adalah alat penyambung atau pemutus
aliran listrik. Selain untuk jaringan listrik arus kuat,
saklar berbentuk kecil juga dipakai untuk alat
komponen elektronika arus lemah.[3]

Secara sederhana, saklar terdiri dari dua
bilah logam yang menempel pada suatu rangkaian,
dan bisa terhubung atau terpisah sesuai dengan
keadaan sambung (on) atau putus (off) dalam
rangkaian itu. Material kontak sambungan umumnya
dipilih agar supaya tahan terhadap korosi. Kalau

logam yang dipakai terbuat dari bahan oksida biasa,
maka saklar akan sering tidak bekerja. Tactile sensor
biasanya mengacu  pada transduser yang  sensitif
terhadap sentuhan, gaya, atau tekanan. Tactile

sensor bekerja pada interaksi antara
permukaan kontak dan lingkungan yang  akan
diukur .

Pada bagian atasnya terdapat tombol yang
berfungsi sebagai area penekan , lalu disamping Kiri
dan kanan terdapat terminal, kontak normally open
(no) dan normally close (nc) berfungsi sebagai
terminal wiring untuk dihubungkan dengan alat
listrik lainnya, lalu mempunyai kapasitas beban
sekitar 5 A.

Alat ini befungsi sebagai pemberi sinyal
masukan pada rangkaian listrik, ketika atau selama
bagian tombolnya ditekan maka alat ini akan bekerja
sehingga kontak-kontaknya akan terhubung untuk
jenis normally open dan akan terlepas untuk jenis
normally close, dan sebaliknya ketika tombolnya
dilepas kembali maka kebalikan dari sebelumnya,
untuk membuktikannya pada terminalnya digunakan
alat ukur tester / ohm meter. Pada umumnya
pemakaian terminal jenis NO digunakan untuk
menghidupkan rangkaian dan terminal jenis NC
digunakan untuk mematikan rangkaian, namun
semuanya tergantung dari kebutuhan. [3]

2.3 Motor Servo

Motor servo adalah sebuah motor dengan
sistem closed feedback di mana posisi dari motor
akan diinformasikan kembali ke rangkaian kendali
yang ada di dalam motor servo. Motor ini terdiri dari
sebuah motor, serangkaian gear, potensiometer dan
rangkaian kendali. Potensiometer berfungsi untuk
menentukan batas sudut dari putaran servo.
Sedangkan sudut dari sumbu motor servo diatur
berdasarkan lebar pulsa yang dikirim melalui kaki
sinyal dari kabel motor. Dengan pulsa 1,5 ms pada
periode selebar 2 ms maka sudut dari sumbu motor
akan berada pada posisi tengah. Semakin lebar pulsa
OFF maka akan semakin besar gerakan sumbu ke
arah jarum jam dan semakin kecil pulsa OFF maka
akan semakin besar gerakan sumbu ke arah yang
berlawanan dengan jarum jam. [4]

Motor servo biasanya hanya bergerak
mencapai sudut tertentu saja dan tidak terus menerus
seperti motor DC maupun motor stepper. Walau
demikian, untuk beberapa keperluan tertentu, motor
servo dapat dimodifikasi agar bergerak terus
menerus. Pada robot, motor ini sering digunakan
untuk bagian kaki, lengan atau bagian-bagian lain
yang  mempunyai  gerakan  terbatas  dan
membutuhkan torsi cukup besar.

Motor servo adalah motor yang mampu bekerja
dua arah CW (Clock Wise) dan CCW (Counter Clock
Wise) dimana arah dan sudut pergerakan rotornya
dapat dikendalikan hanya dengan memberikan
pengaturan duty cycle sinyal PWM pada bagian pin
kontrolnya.
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Motor servo merupakan sebuah motor DC yang
memiliki rangkaian kendali elektronik dan internal
gear untuk mengendalikan pergerakan dan sudut
angularnya. Motor servo adalah motor yang berputar
lambat, biasanya ditunjukkan oleh rate putarannya
yang lambat, namun demikian memiliki torsi yang
kuat karena internal gearnya.

Lebih dalam dapat digambarkan bahwa sebuah
motor servo memiliki :

1. 3jalur kabel : power, ground, dan control .

2. Sinyal kendali yang mengendalikan posisi.

3. Operasional dari motor servo dikendalikan

oleh sebuah pulsa selebar £ 20 ms, dimana

lebar pulsa antara 0.5 ms dan 2 ms menyatakan
akhir dari range sudut maksimum.

4. Konstruksi didalamnya meliputi internal

gear, potensiometer, dan feedback control.

3. Perancangan dan Pembahasan
3.1 Hardware

Perancangan hardware dalam gerbang kandang

otomatis ini terdiri dari :

1. Minimum Sistem AT89S51

Rangkaian ini bisa disebut sebagai CPU

board yang berfungsi sebagai pengendali
utama dari keseluruhan sistem atau dapat
disebut sebagai otak. Rangkaian ini dilengkapi
dengan port-port dimana CPU board dapat
berhubungan dengan modul-modul
pendukung vyang lain. Minimum sistem
AT89S51 menggunakan chip AT89S51.

2. Rangkaian infrared dan phototransistor

Rangkaian ini dibagi menjadi dua bagian,

yaitu rangkaian infrared dan rangkaian
phototransistor. Rangkaian infrared berfungsi
sebagai transmitter yang mengirim sinyal
berupa cahaya. Rangkaian phototransistor
berfungsi sebagai receiver yang menerima
sinyal yang dikirim dari rangkaian infrared.
Sinyal yang diterima rangkaian phototransistor
akan diubah menjadi sinyal high dan low dalam
biner 1 dan 0. Sinyal 1 dan 0 tersebut dikirim
ke sistem minimum AT89S51.Sinyal tersebut
lalu diolah untuk menggerakan motor servo
untuk menutup pintu gerbang.

3. Rangkaian switch button
Rangkaian ini berfungsi sebagai input ke
sistem minimum AT89S51. Dalam bentuk sinyal
1 dan 0 yang kemudian diolah untuk
menggerakan motor servo untuk mebuka pintu
gerbang .
4.  Maket gerbang kandang hewan otomatis
Untuk menunjang pembuatan gerbang
kandang hewan otomatis maka dibuat maket
sebagai miniatur alat yang dibuat (gambar 1).
Maket tersebut tersusun dari papan kayu dan
kayu batangan. Penyusunan maket ini

direkatkan dengan lem dan dibaut ke rangkaian
minimum sistem, rangkaian switch button,
rangkaian infrared dan phototransistor.

Gambar 1 Maket Gerbang Kandang Hewan
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Switch Button
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Gambar 2. Flowchart



Pertama-tama input pada microcontroller
menggunakan dua buah tactile switch (gambar 2).
Sinyal input dari tactile switch akan diproses pada
microcontroller MCS-51 sehingga dihasilkan data
berupa sinyal PWM. Bila sinyal PWM high, motor
servo akan bergerak maju akan mundur bila
menerima sinyal low. Infrared akan mendeteksi
keberadaan benda yang dikonversikan menjadi logic
0 dan logic 1,ogic 1 bila ada benda yang
menghalangi, dan logic 0 bila tidak ada benda yang
menghalangi.

3.2.2 Rangkaian Pengendali Motor Servo

Pada gambar 3 menjelaskan hubungan antara
rangkaian minimum sistem dengan rangkaian input
dan output. Rangkaian input terdiri dari dua bagian
yakni rangkaian infared dan phototransistor dengan
rangkaian switch button, sedangkan rangkaian output
berupa rangkaian motor servo. Rangkaian input
terhubung dengan pin 1 dan 3 di port 2, sedangkan
rangkaian output terhubung dengan pinl di port 1.

Gambar 3 Rangkaian Pengendali Motor Servo

3.2.3 Rangkaian Infrared dan Phototransistor

Rangkaian yang digunakan untuk
memancarkan cahaya berupa sinyal high, yang
ditambah dengan resistor 330 Q. Agar intensitas
cahaya bisa sampai ke phototransistor dan tetap
menahan tegangan agar infrared tidak putus atau
melebihi batas daya. Cahaya yang dipancarkan akan
di terima oleh phototransistor dan kemudian diolah
apabila ada cahaya maka phototransistor akan aktif
dan akan mengirim kan pulse bernilai logic 1 dan
apabia tidak ada cahaya maka phototransistor tidak
aktif sehingga pulse bernilai logic 0.

3.2.4 Rangkaian Saklar

Rangkaian saklar yang digunakan menggunakan
sistem pull up, dikarenakan menggunakan resistor
10KQ yang dikenal dengan sebutan pull up resistor.
Resistor pull up berfungsi untuk membuat nilai pulse
saat terhubung dengan VCC menjadi OV sedangkan
saat VCC terhubung dengan GRND saat saklar ditekan
maka niai pada pulse akan menarik tegangan antara
VCC dengan GRND sehingga menjadi 5V. sinya pulse
akan dikirim ke sistem minimum menjadi logic 1 untuk
5V dan 0 untuk OV.

3.3 Persiapan Alat

Penjelasan persiapan alat:

1. Pada tabel 1 gambar no.l terlihat rangkaian
tidak terhubung pada adapter sehingga tidak
ada arus dan tegangan yang mengalir atau tidak
ada sumber daya, sehingga alat tidak dapat
beroperasi.

2. Pada tabel 1 gambar no.2 terlihat rangkaian
terhubung dengan benar pada adapter,
sehingga alat mendapatkan daya Yyang
diinginkan sehingga indikator mampu menyala
menandakan alat siap dipakai dan beroperasi
sesuai perintah yang telah diprogram.

NO Gambar Keterangan

1 Saat alat tidak
terhubung dengan
adapter sehingga
lampu tidak
menyala dan alat
tidak siap
beroperasi

2 Saat alat

terhubung dengan
adapter, lampu
rangkaian
menyala dan alat
siap beroperasi

Tabel 1 Persiapan Alat



3.4 Percobaan Alat

Tabel 2 Percobaan Alat

NO

Gambar Keterangan

Saat switch button
tidak ditekan.

Saat switch button
ditekan, sehingga
gerbang kandang
terbuka.

Saat hewan
masuk dan sensor
infrared
berfungsi,
sehingga gerbang
kandang tertutup.

Penjelasan percobaan alat:

1.

Pada tabel 2 gambar no.1 terlihat gerbang
kandang dalam keadaan tertutup, karena
alat belum mendapat perintah dari input
pertama berupa switch button. Sehingga
motor servo tidak mendapat perintah
bergerak untuk membuka gerbang.

Pada tabel 2 gambar no.2 gerbang kandang
terbuka saat switch button ditekan. Hal ini
dikarenakan pin 1 pada port 2 mendapatkan
nilai logic 1 saat switch button ditekan dan
nilai pada pin 1 port 2 memenuhi syarat
untuk  membuka gerbang  kandang.
Sehingga motor servo bergerak menarik tali
yang terhubung pada gerbang kandang
sehingga gerbang kandang terbuka.

Pada tabel 2 gambar no.3 pintu gerbang
tertutup kembali dikarenakan
phototransistor mendapat cahaya yang
dipancarkan  oleh infrared sehingga
mengubah logic 0 menjadi logic 1 pada pin
3 port 2 sehingga nilai tersebut memenuhi
syarat untuk menggerakan servo ke arah
sebaliknya untuk  menutup  gerbang
kandang.

Kesimpulan

Rangkaian infrared dan phototransistor dapat
mendeteksi adanya hewan yang melewati
gerbang

Adapter dapat diganti dengan adapter yang
lebih stabil dalam menghasilkan daya listrik,
sehingga motor servo dapat bergerak dengan
sudut yang tepat.

Alat ini dapat digunakan sebagai kandang
hewan dalam berbagai ukuran atau sebagai
jebakan hewan dalam berbagai ukuran.
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