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ABSTRAK

Peternakan adalah suatu kegiatan pemeliharaan ataupun pengembangbiakkan
hewan ternak guna mendapatkan manfaat dari hewan ternak tersebut. Pada peternakan
ternak lepas, terdapat beberapa masalah yang cukup sulit dihadapi seperti ternak hilang,
ternak mengalami kecelakaan, bahkan dapat terjerat hukuman pidana. Masalah-masalah
ini muncul karena sulitnya kegiatan monitoring hewan ternak. Untuk mengatasi masalah-
masalah tersebut diperlukan suatu sistem yang mampu melacak keberadaan dan keadaan
hewan ternak secara real-time. Selain itu juga diperlukan suatu fitur untuk menjaga hewan
ternak agar tetap berada dalam area peternakan. Karena area peternakan terletak jauh dari
pemukiman maka diperlukan suatu media komunikasi yang mampu menjangkau area
tersebut. Penelitian ini telah berhasil mengimplementasikan IOT, GPS, sensor gyroscope
& accelerometer dan LoRa untuk melacak keberadaan dan keadaan. Pada pelacakan
keberadaan hewan ternak dan didapat eror sebesar 0,055% pada latitude dan 0,011% pada
longitude. Untuk pemindaian gerakan didapat tingkat keberhasilan sebesar 70% pada
gerakan berbaring, 100% pada gerakan berdiri dan 80% untuk gerakan terjatuh. Dalam
membangun pagar virtual digunakan konsep dasar bangun datar yang dipaduka dengan
persamaan perpindahan dua buah vektor. Dalam penelitian ini didapat jarak eror sebesar
4,4 meter serta tingkat keberhasilan 90% pada area istirahat dan 80% pada area
merumput. Pengaruh jarak terhadap kekuatan sinyal LoRa adalah berbanding terbalik
dimana pada jarak 10 meter didapat nilai RSSI sebesar -64dBM, nilai ini terus mengecil
hingga -131dBM pada jarak 100 meter.

Kata Kunci: Peternakan, 10T, GPS, LoRa, gyroscope & accelerometer



ABSRACT

Livestock farming is an activity of raising or breeding livestock in order to benefit
from it. In freelancing livestock farming, there are several problems that are quite difficult
to deal with such as lost livestock, livestock experiencing accidents, and even being
subject to criminal penalties. These problems arise because of the difficulty of monitoring
livestock activities. To overcome these problems, a system is needed that is able to track
the presence and condition of livestock in real-time. In addition, a feature is also needed
to keep livestock in the farm area. Because the livestock area is located far from
settlements, a communication medium is needed that is able to reach the area. This
research has successfully implemented loT, GPS, gyroscope & accelerometer sensors
and LoRa to track whereabouts and circumstances. In tracking the presence of livestock
and obtained an error of 0.055% at latitude and 0.011% at longitude. For motion
scanning, the success rate is 70% for lying down, 100% for standing and 80% for falling.
In building a virtual fence, the basic concept of a flat shape is used combined with the
displacement equation of two vectors. In this study, the error distance was 4.4 meters and
the success rate was 90% in the resting area and 80% in the grazing area. The effect of
distance on LoRa signal strength is inversely proportional, at a distance of 10 meters the
RSSI value is -64dBM, this value continues to decrease to -131dBM at a distance of 100
meters.

Keywords: Livestock, 10T, GPS, LoRa, gyroscope & accelerometer
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BABI
PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Peternakan adalah suatu kegiatan pemeliharaan ataupun pengembangbiakkan hewan
guna mendapatkan manfaat dari hewan ternak tersebut. Meskipun peternakan di Indonesia
masih didominasi oleh ternak dengan kandang, namun tidak sedikit juga peternakan di
Indonesia yang menggunakan sistem ternak lepas [1]. Sistem ternak lepas dilakukan dengan
melepaskan hewan ternak pada suatu padang rumput atau lahan terbuka lainnya. Sistem

ternak lepas masih sering dijumpai di Nusa Tenggara dan beberapa wilayah di Bali.

Sistem ternak seperti ini sangat menguntungkan peternak karena tidak perlu
menyiapkan pakan untuk hewan ternaknya. Namun dibalik keuntungan tersebut, peternakan
jenis ini juga sangat beresiko mulai dari kehilangan dan kecelakaan hewan ternak hingga
pemantauan kesehatan yang tidak maksimal. Peternakan ternak lepas sangat sulit dipantau
sehingga rawan kemalingan ataupun hewan hilang karena tersesat [1], [2]. Selain itu ternak
juga rawan mengalami kecelakaan seperti terperosok ke jurang, tergelincir ataupun
tersandung. Kecelakaan seperti itu memang tidak terlalu berbahaya apabila dapat ditangani
dengan cepat. Namun pada peternakan ternak lepas biasanya hanya dikunjungi 2 kali sehari
sehingga penanganan bila terjadi kecelakaan sering terlambat. Hal ini bisa menyebabkan

cacat hingga kematian hewan ternak.

Menurut Revisi KUHP pasal 279, menyatakan bahwa: (1) Setiap orang yang
membiarkan ternaknya berjalan di kebun, tanah perumputan, tanah yang ditaburi benih atau
penanaman, atau tanah yang disiapkan untuk ditaburi benih atau ditanami dipidana dengan
pidana denda paling banyak Kategori Il. (2) Ternak sebagainama dimaksud pada ayat (1)
dapat dirampas oleh negara. Bercermin dari RKUHP tersebut semua peternak di Indonesia
harus lebih berhati—hati agar hewan ternaknya tetap aman dan tidak sampai merusak lahan

orang lain hingga menimbulkan kerugian.

Untuk mengurangi risiko kehilangan hewan ternak, diperlukan suatu sistem yang dapat
memonitoring posisi hewan ternak secara nirkabel dan real-time. Agar hewan ternak yang
mengalami kecelakaan dapat ditangani dengan cepat, diperlukan sebuah sistem yang mampu
menganalisa gerakan hewan ternak. Apabila terindikasi kecelakaan maka sistem akan
mengirimkan peringatan dini sehingga bisa langsung ditangani. Untuk menghindari jeratan

RKUHP pasal 279 dan menjaga agar hewan ternak tetap berada di dalam area peternakan,



diperlukan sistem pagar virtual. Pagar virtual bisa dibangun dengan sistem geo-fencing yang
akan memberi peringatan dini apabila hewan tersebut melewati batas—batas geo-fencing[3].
Selain ketiga hal di atas, sistem ini juga harus mampu bekerja di area yang sulit sinyal seluler

karena kebanyakan peternakan terletak jauh dari pemukiman.

Untuk mewujudkan sistem seperti yang disebutkan di atas, salah satu caranya adalah
dengan mengimplementasikan Internet of things (lot), movement recognition dan geo-
fencing dengan Global Positioning Sistem (GPS) yang terintegrasi dengan teknologi Long
Range (LoRa). Dengan implementasi lot, diharapkan pemantauan hewan ternak dapat
dilakukan secara real-time dan dapat dipantau dari jarak yang jauh[1], [4]. Dengan
penggunaan sistem movement recognition, keadaan hewan ternak diharapkan dapat
terpantau sehingga penaganan apabila terjadi kecelakaan dapat dipercepat. Penggunaan GPS
diharapkan mampu memberi informasi lokasi secara akurat[5], [6], [7]. Selain itu
penggunaan GPS juga diharapkan mampu membangun sistem geo-fencing sehingga hewan
ternak tetap berada dalam area peternakan[3][6]. Dengan imlementasi LoRa, diharapkan
sistem ini dapat menjangkau area yang sulit sinyal seluler[5], [8], [9], [10]. Untuk media

User Interface (Ul) akan dibuat berupa aplikasi Smartphone untuk memudahkan pengguna.

Penelitian ini akan membuat suatu sistem Animal Tracking berbasis lot. Sistem ini
diharapkan mampu memonitoring keberadaan hewan ternak. Selain keberadaan, sistem ini
juga diharapkan mampu memonitoring keadaan hewan ternak dan memberi peringatan dini
apabila hewan ternak mengalami kecelakaan. Selain itu sistem ini juga diharapkan mampu
memberi peringatan dini kepada peternak apabila hewan ternak keluar dari area peternakan.
Alat yang dibuat adalah beberapa client berupa kalung hewan, sebuah perangkat
master/gateway serta media Ul berupa aplikasi Smartphone yang dibuat dengan Kodular.
Penelitian ini menggunakan objek penelitian berupa ternak sapi lepas di area desa

Kerambitan, Tabanan, Bali.

1.2. Perumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang di atas, maka dapat dirumuskan permasalahan dalam

penelitian ini yaitu:

a. Bagaimanakah implementasi sistem lot untuk memonitoring keberadaan hewan ternak

secara nirkabel?



Bagaimanakah implementasi movement recognition untuk menganalisa gerakan hewan

ternak?

Bagaimanakah implementasi modul GPS dalam membangun pagar virtual dan

menganalisis pergerakan temporal hewan ternak?

Bagaimanakah pengaruh jarak terhadap kekuatan sinyal komunikasi modul LoRa
SX1276 dalam memonitoring keberadaan hewan ternak?

1.3. Batasan Masalah

Dalam penelitian ini, ruang lingkup penelitian akan dibatasi pada:

Perangkat LoRa yang digunakan adalah RA-01H SX1276 dengan frekuensi 913 MHz

dangan transmisi topologi star.

Perangkat GPS yang digunakan adalah modul GPS NEO-6M, sedangkan perangkat
sensor gyroscope dan accelerometer yang digunakan adalah modul sensor MPU6050.

Penelitian menggunakan objek 2 ekor sapi yang dilakukan di desa Kerambitan,

Tabanan, Bali.

Area geo-fencing yang digunakan mengikuti bentuk area peternakan.
Pengujian akurasi lokasi menggunakan Google Maps sebagai acuan.
Gerakan hewan ternak yang diuji adalah berdiri, makan dan terjatuh.

Pengujian hewan terjatuh dilakukan dengan simulasi, sedangkan pengujian pengaruh

jarak berfokus pada pengaruh jarak serta halangan terhadap nilai RSSI

1.4. Tujuan Penelitian

Berdasarkan uraian latar belakang dan rumusan masalah di atas, maka tujuan dari

penelitian ini yaitu:

a.

b.

Dapat membuat sistem monitoring keberadaan hewan ternak secara nirkabel.

Dapat membuat sistem movement recognition untuk mengetahui keadaan dari hewan

ternak.

Dapat membuat sistem pagar virtual yang mampu memberikan informasi pergerakan

temporal hewan ternak di dalam area peternakan.



d. Dapat mengetahui perbandingan jarak transfer data dengan kekuatan sinyal LoRa
SX1276 untuk mengetahui efektivitas kerja LoRa dalam area peternakan.

1.5. Manfaat Penelitian
Berikut manfaat dari dilaksanakannya penelitian ini adalah:

a. Membantu peternak dalam mengamankan hewan ternak dari hal-hal yang tidak

diinginkan.

b. Mengetahui karakteristik area untuk pengaplikasian teknologi lot dalam bidang

peternakan.

1.6. Sistematika Penulisan
Penelitian skripsi ini terdiri dari 5 bab, yaitu:

a. Bab I Pendahuluan
Menguraikan tentang latar belakang, rumusan masalah, batasan masalah, tujuan
penelitian, manfaat penelitian dan sistematika penulisan.
b. Bab Il tinjauan Pustaka
Menguraikan tentang penelitian sebelumnya dan landasan teori yang berisi definisi
dari komponen komponen yang digunakan dapa alat yang dibangun.
c. Bab Il Metode Penelitian
Menguraikan perancangan sistem, pembuatan alat dan prosedur pengujian alat.
d. Bab IV Hasil dan Pembahasan
Menguraikan dan menganalisis data yang didapat dari pengujian alat.
e. Bab V Penutup
Menguraikan kesimpulan dari penelitian, serta saran-saran yang diperlukan untuk

penelitian selanjutnya.



BABYV
PENUTUP

5.1. Kesimpulan
Penelitian ini telah berhasil memaparkan implementasi Internet of things (lot),

movement recognition dan geo-fencing dengan Global Positioning Sistem (GPS) yang
terintegrasi dengan teknologi Long Range (LoRa) guna memonitoring keberadaan dan
keadaaan hewan ternak. Adapun beberapa kesimpulan yang didapat adalah sebagai berikut:

a. Dengan mengimplementasikan 10T dapat dilakukan monitoring keberadaan hewan
ternak. Penelitian ini berhasil mengimplementasikan sistem 10T dengan
menggunakan GPS yang mampu melacak lokasi ternak dengan tingkat akurasi yang
sangat tinggi. Saat dibandingkan dengan Google maps, didapat error yang sangat
kecil, yaitu 0,055% pada latitude dan 0,011% pada longitude. Sedangkan untuk
penyimpanan data menggunakan real-time database dari Firebase dan untuk data
logger menggunakan Airtable

b. Pemindaian gerakan hewan ternak bisa dilakukan dengan pengimplementasian
sistem movement recognition menggunakan sensor gyroscope dan accelerometer.
Sistem movement recognition pada penelitian ini mampu memindai tiga jenis
gerakan hewan ternak dengan cukup baik. Pemindaian gerakan berbaring memiliki
tingkat keberhasilan sebesar 70%, gerakan berdiri memiliki tingkat keberhasilan
100%. Sedangkan untuk gerakan terjatuh memiliki keberhasilan sebesar 80%.

c. Dengan mengimplementasikan sistem GPS yang memetakan bumi dengan sumbu
latitude dan longitude. Dapat dibuat batas-batas tertentu yang dapat didefinisikan
sebagai pagar virtual. Batas-batas tersebut dapat dibuat menggunakan konsep sudut
bangun datar yang dipadukan dengan konsep perpindahan dua buah vektor.
Penelitian ini berhasil mengimplementasikan sistem GPS guna membangun sistem
geo-fencing. Sistem geo-fencing yang sudah dibuat memiliki rata-rata jarak error
sebesar 4,4 meter. untuk pembacaan area istirahat mempunyai tingkat keberhasilan
90%, sedangkan area merumput memiliki keberhasilan sebesar 80%.

d. Jarak berperan cukup besar terhadap kekuatan sinyal LoRa. Dalam penelitian ini
didapat nilai RSSI sebesar -64dBM pada jarak 10 meter. nilai ini terus mengecil
hingga -131dBM pada jarak 100 meter. Hal ini menunjukkan bahwa pengaaruh jarak
terhadap nilai RSSI adalah berbanding terbalik. Semakin jauh jarak maka semakin

kecil pula nilai RSSI.



5.2. Saran
Berdasarkan hasil yang didapat, maka ada beberapa hal yang perlu dikembangkan lagi yaitu:

a.

Perlu ditambahkan analisa penggunaan power dan pengaruh panel surya terhadap durasi
masa pakai baterai.

Perlu dilakukan inovasi untuk dapat menampilkan tampilan map dengan cepat, karena
untuk memuat gambar map yang disediakan oleh beberapa penyedia layanan masih terlalu
berat.

Perlu ditambahkan suatu fitur yang mampu membedakan nyala LED alat dengan nyala
lampu lain.
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