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ABSTRACT  

Feeding fish in pond-based aquaculture involves the hand distribution of food by individuals around the pond's 

perimeter. Farmers utilize boats to achieve extensive food delivery. Technological advancements have facilitated 

the creation of self-feeder or dement-feeder statistical techniques. This device functions autonomously to provide 

feed at regular intervals and has a predetermined coverage area at its designated position on the periphery of 

ponds. This study aims to develop a solar-powered unmanned boat design for fish and shrimp farming that can 

efficiently distribute feed across the pond. Additionally, the research aims to assess the impact of feeding machines 

on the conversion of feed by fish and shrimp. The research results show that the maximum floating weight of the 

boat is 48.7 kg using two solar-powered electromotor-driven buoys. The boat has a maximum speed acceleration 

of 2.4 m/s, achieved through a well-balanced and efficient bow acceleration. Experiments were conducted using 

two distinct feed types: type 781-2 with a diameter ranging from 2.3 to 3 mm, and type 781-3 with a diameter 

ranging from 3.2 to 4 mm. The throwing distance for the feed is between 8 and 10 meters, and between 7 and 8 

meters. The feed spreading rate for each minute is 950 grams and 1,080 grams, with a feed capacity of 7 kilograms 

and 6 kilograms respectively. 

Keywords: Feeding Machine, Solar Power, Unmanned Boat, Control System, Pond 

ABSTRAK  

Pemberian pakan pada budidaya ikan di tambak dilakukan secara manual dengan penebaran pakan oleh manusia 

di sekeliling tambak. Untuk menjangkau luas sebaran pakan para pembudidaya memanfaatkan perahu. Kemajuan 

teknologi kemudian mengarah pada pengembangan metode statis self feeder atau dement feeder. Perangkat ini 

secara otomatis mendistribusikan pakan secara berkala dan memiliki jangkauan tetap di lokasi penempatannya. 

Tujuan dari penelitian ini adalah untuk mendapatkan desain rancangan perahu tanpa awak dengan tenaga surya 

pada budidaya ikan dan Udang yang dapat menebarkan pakan secara merata di seluruh luasan tambak, serta 

menganalisa pengaruh mesin pemberi pakan terhadap konversi pakan ikan dan udang. Hasil penelitian 

menunjukkan bahwa bobot apung perahu maksimal 48,7 kg dengan menggunakan dua buah pelampung penggerak 

elektromotor tenaga surya. Akselerasi kecepatan maksimal perahu 2,4 m/s dengan akselerasi Haluan bagus dan 

seimbang. Pengujian dilakukan pada dua jenis pakan yang berbeda ukuran jenis 781-2 berukuran diameter 2,3-3 

mm, dan jenis 781-3 berukuran diameter 3,2-4 mm. Jarak lontar pakan ukuran 8-10 m dan 7-8 m. Jumlah pakan 

yang dapat ditebarkan dalam satu menit adalah 950 gr dan 1.080 gr dan kapasitas tampung pakan pada masing-

masing adalah 7 kg dan 6 kg. 

Kata kunci: Mesin Pemberi Pakan, Tenaga Surya, Perahu Tanpa Awak, Kontrol Sistem, Tambak

Diterima Redaksi: 05-01-2024 | Selesai Revisi: 28-02-2024 | Diterbitkan Online: 29-02-2024

1. Pendahuluan 

Manejemen pakan dalam usaha budidaya 
perikanan merupakan salah satu faktor penting 
yang sering kali menjadi permasalahan bagi 
para pembudidaya ikan. Pentingnya 

memperhatikan menejemen pakan diharapkan 
mampu meminimalisis. Kebutuhan pakan dalam 
kegiatan budidaya hingga mencapai 60-70% dari 
biaya operasional [9] Berbagai pengembangan 
teknologi tentang menejemen pakan sudah 

https://politap.ac.id/journal/index.php/injection
mailto:topan.prihatoro@gmail.com


Indonesian Journal of Mechanical Engineering Vocational  
Vol 4 No 1 2024  

https://politap.ac.id/journal/index.php/injection 

Hal 1-7                                                                              ISSN : 2775-4995 (online)  
                                                                                                                                ISSN : 2964-8637 (print)                                            

 

2 
 

mulai dkembangkan [23,20] terutama pada 
metode pemberian pakan yang lebih efektif dan 
efesien. Proses pemberian pakan ikan dan 
udang dilakukan secara manual dengan 
sepenuhnya campur tangan manusia, kemudian 
berkembang menjadi metode pemberian pakan 
dengan self feeder atau dement feeder. 
Selanjutnya pada beberapa tahun belakangan 
teknologi tersebut terus berkembang yaitu 
pemberian pakan menggunakan metode 
autofeeder yang  sudah sebagian besar tanpa 
campur tangan manusia secara langsung. 

Menurut [13] Autofeeder adalah alat yang 
berguna untuk menampung pakan ikan dan 
melepaskannya pada waktu tertentu dan dalam 
jumlah tertentu. Automatic feeder atau auto 
feeder merupakan mesin pelontar pakan ikan 
dan udang otomatis yang memudahkan 
pembudidaya melakukan aktivitas budidaya. 
Berbagai fungsi autofeeder diantaranya dapat 
mengefesiensi waktu, tenaga, dan yang 
terpenting adalah dapat meningkatkan produksi 
budidaya itu sendiri. Salah satu upaya yang bisa 
dilakukan untuk menjaga kualitas air agar tidak 
cepat menurun salah satunya adalah dengan 
penggunaan mesin automatic feeder. Dengan 
menggunakan automatic feeder, maka 
kesalahan cara pemberian pakan secara manual 
yang ditebar secara keliling bisa dihindari, 
dengan kata lain alat ini sangat efektif dalam 
memperbaiki manajemen pemberian pakan [6]. 

Disamping itu pakan bisa diberikan secara 
nonstop, sehingga pakan yang ditebar dengan 
alat ini langsung dimakan oleh udang dalam 
kondisi masih segar serta buangan pakan yang 
tidak termakan oleh udang bisa dikurangi serta 
udang secara terus menerus bisa makan. 
Kontrol pemberian pakan melalui automatic 
feeder secara langsung akan mengurangi 
buangan limbah pakan ke perairan. Namun 
dalam beberapa kasus, penggunan autofeeder 
yang sering dijumpai merupakan jenis mesin 
autofeeder yang non portable yaitu hanya dapat 
ditempatkan pada satu titip lokasi, pada kondisi 
seperti ini maka masih dijumpai kendala 
penggunaan autofeeder yang masih perlu 
memaksimalkan penggunaan dan fungsi. Jika 
diterapkan pada kondisi wadah budidaya yang 
luas seperti tambak yang dapat mencapai luas 

hektaran sehingga diperlukan mesin autofeeder 
dalam jumlah tidak sedikit untuk ditempatkan 
pada masing-masing spot pemberian pakan.  

Selama ini masih dijumpai bahkan sebagian 
besar para pembudidaya yang memberikan 
pakan ikan atau udang masih menggunakan 
teknik secara manual dengan menggunakan 
perahu kecil atau rakit agar pakan dapat 
diberikan secara merata. Tentu saja metode ini 
tidak efektif dan efesien bahkan beresiko bagi 
pekerja dengan memperhatikan keselamatan 
kerja. Sehingga kurang optimalnya pemberian 
pakan maka akan berpengaruh terhadap 
produktifitas budidaya seperti pertumbuhan 
dan konversi pakan.  

Hingga saat ini berbagai teknologi 
pengembangan mesin pemberi pakan ikan terus 
dikembangkan, namun masih sulit dijumpai 
teknologi mesin pemberi pakan yang dapat 
bergerak atau berakselerasi dan menggunakan 
tenaga listrik solar panel. Sehingga berdasarkan 
uraian tersebut perlu dilakukan penelitian 
tentang Rancang Bangun Perahu Tanpa Awak 
Dengan Tenaga Surya (Petates) Auto Feeder 
Pada Budidaya Ikan dan Udang. 
 
2. Metode Penelitian 

Jelaskan metode preparasi dan teknik 
karakterisasi yang digunakan. Jelaskan dengan 
Penelitian ini menggunakan pendekatan 
metode eksperimental dengan melakukan 
rancang bangun Perahu Tanpa Awak Dengan 
Tenaga Surya (Petates) Auto Feeder Pada 
Budidaya Ikan dan Udang.  

Tahapan penelitian yaitu , 
1. Studi Literatur studi literatur digunakan 

untuk mengembangkan aspek teoritis 
dan praktis dalam penelitian. 

2. Membuat Desain awal atau Gambar 
Rancangan pada tahap ini adalah 
menuangkan ide atau gagasan dalam 
bentuk sketsa, selanjutnya digambar 
rancangan. 

3. Membuat Rancangan Struktur 
pelampung yang terdiri dari dua pipa 
paralon untuk Perahu  

4. Rancang Bangun Komponen meliputi 
rancangan   
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• Pembuatan komponen pelontar 
pakan 

• Pembuatan kontrol navigasi, 
kontrol kecepatan 

• Pembuatan control charger 
rangkaian panel surya 

5. Uji Fungsi komponen Pada tahap ini 
adalah melukukan uji fungsi dari 
komponen komponen yang telah di buat 
pada tahap sebelumnya  

6. Perakitan adalah melakukan assembling 
semua komponen auto feeder, sistem 
kontrol, bagian struktur pelampung dan 
panel surya sebagai sumber energi 
penggerak perahu 

7. Pengujian melakukan uji coba operasi 
Perahu Tanpa Awak Tenaga Surya Auto 
Feeder 

8. Analisis Teknik menampilkan data dari 
hasil akhir uji coba operasional Perahu 
Tanpa Awak Tenaga Surya Auto Feeder. 

 
 

 

Gambar 1. Diagram Alir Rancang Bangun 

 

Adapun rancangan desain model dan 
struktur mesin pakan autofeeder tenaga surya 
dapat dilihat pada gambar 2.  
 

 
Gambar 2. Rancangan Desain Model 

 
Dalam penelitian ini ada yang harus di amati 
diantaranya yaitu, laju kecepatan perahu tanpa 
awak, beban apung, jarak lontar, jumlah pakan 
terlontar, kapasitas tampung pakan dan daya 
listrik. Setelah semuanya dilakukan pengamatan 
berikutnya ketahap analisis data. 

 

3. Hasil dan Pembahasan 
a. Mesin Pelontar Pakan Pada Perahu 

Tanpa Awak  
Pada penelitian ini menggunakan 

beberapa komponen penting yaitu, pelampung 
berjumah dua buah yang terbuat dari paralon, 
rangka menggunakan besi stainless anti karat 
bertujuan agar tahan tehadap kondisi cuaca 
dilapangan. Perahu ini dibuat sebagai motor 
pembawa mesin pakan diperairan 
kolam/tambak. Berikut hasil dari mesin yang 
dibuat terlihat pada gambar 3 (a) dan (b). 

 

 
Gambar 3(a). Proses Perakitan 
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Gambar 3(b).  Perahu yang sudah terakit 

b. Daya Apung atau Beban 
Gaya yang bekerja tegak lurus keatas 

melalui pusat titik apung ,dengan kekuatan 
yang sama dengan berat air yang dipindahkan. 
Berdasarkan hasil perhitungan diketahui bahwa 
beban apung perahu maksimal adalah 97,34 kg. 
artinya adalah titip beban maksimul 100 persen 
daya apung hanya mampung menampung 
beban maksimal 97,34 kg. Adapun target daya 
apung yang ditentukan hanya pada batas 
maksimal 50 persen, sehingga maksmal beban 
yang berada diatas perahu maksimal adalah 48, 
7 kg.  

 
c. Kecepatan Perahu 

Kecepatan merupakan jarak yang 
ditempuh dalam kurun waktu tertentu. 
kecepatan perahu dapat berfungsi untuk 
mengetahui waktu yang dibutuhkan dalam 
menjelajah kolam/tambak pada saat 
pemberian pakan. Pengukuran kecepatan 
perahu dilakukan mengunakan metode GPS 
GNSS.  Dengan menggunakan GNSS akurasi 
dan ketelitian akan jauh lebih baik karena 
sinyal yang ditangkap lebih banyak yang 
berasal dari beberapa jenis satelit navigasi. 
Namun, dalam keperluan praktis produsen 
smartphone biasanya hanya menggunakan 
chipset GNSS yang mampu memberikan 
tingkat akurasi pada satuan meter [16]. 
Berdasarkan hasil pengujian diketahui bahawa 
kecepatan maksimum perahu tanpa awak 
adalah 1,4 meter perdetik. Adapun kecepatan 
perahu dapat dilihat pada gambar 4. Gambar 5 
merupakan kecepatan perahu tanpa awak 
diatas air. 

 

 
Gambar 4. Kecepatan perahu dengan kecepatan 

maksimal 

 

 
Gambar 5. Pengamatan kecepatan perahu tanpa 
awal diatas air  

d. Jarak Lontar 
Pengujian jarak lontar pakan dilakukan 

menggunakan dua jenis pakan yaitu pakan 
apung yang berukuran diameter 2,3-3 mm.  
dan pakan pellet dengan ukuran diameter 3,2-
4,0 mm. Percobaan jarak lontar dilakukan 
untuk mengetahui kemampuan kinerja mesin 
yang diberi daya listrik untuk efektifitas 
pemberian pakan. Adapun hasil penguji jarak 
lontar pakan dapat dilihat pada tabel berikut. 

 
Tabel 1. Data Jarak Lontar Pakan 

Jenis pakan Size pakan Berat 
pakan 
teruji (kg) 

Jarak Lontar 
(m) 

Pellet apung 
781-2 

2,3-3mm 1  8-10  

Pellet tapung 
781-3 

3,2-4,0 mm 1  7-8  

 
Berdasarkan data tersebut diketahui bahwa 

pada pakan pellet jenis 781-2 dengan size pakan 
2,3-3 mm jumlah pakan yang diuji sebanyak 1 
kilogram dengan kemiringan 35 derajat 
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diketahui jarak lontar pakan yaitu 8-10 meter. 
Sedangkan pada pellet 781-3 size 3,2-4,0 mm 
yang juga diuji sebanyak 1 kilogram pakan 
mendapatkan hasil jarak lontar 7-8 meter. Hasil 
data pada penelitian ini menunjukkan pakan 
yang terlontar ternyata lebih jauh jika 
dibandingkan hasil penelitian lain [1] pakan 
jenis 781-3 dengan kemiringan 30 derjat jarak 
lontar pakan 1,4 meter [2].  

Pelemparan terjauh berkisar antara 7,5- 7,6 m  
dengan RPM 1450, [14] menunjukkan jarak 
lontar pakan terjauh dengan jenis pakan yang 
sama adalah 2,20 meter. Jarak lontaran pakan 
yang dihasilkan mesin pelontar pakan ikan 
dipengaruhi oleh kecepatan dari pakan ketika 
dilontarkan. Adanya perbedaan ini dapat juga 
dipengaruhi RPM mesin pelontar pakan yang 
berbeda maupun kemiringan/ gaya sentrifugal 
yang dipengaruh gravitasi.  

 

 
Gambar 6. Alat pelontar pakan  

e. Jumlah Pakan Terlontar 
Pengujian jumlah pakan terlontar 

bertujuan untuk mengetahui jumlah pakan 
yang dikeluar oleh mesin pemberi pakan dalam 
satu waktu. Sehingga jumlah pakan yang 
dilontarkan menjadi acuan dalam pemberian 
pakan sesuai dengan kebutuahn komoditas 
ikan dan jenis pakan yang diberikan. Adapun 
data jumlah pakan terlontar dapat diihat pada 
tabel berikut. 

 
Tabel 2. Data Jumlah Pakan Terlontar 

Jenis pakan Size 
pakan 

Lama 
durasi 
waktu 

Jumlah pakan yang 
dikeluarkan (gram) 

Pellet apung 
781-2 

2,3-3mm 1 menit 950  

Jenis pakan Size 
pakan 

Lama 
durasi 
waktu 

Jumlah pakan yang 
dikeluarkan (gram) 

Pellet tapung 
781-3 

3,2-4,0 
mm 

1 menit 1.080 

 

 
Gambar 7. Pengujian jumlah pakan terlontar 

per menit 

 
Data hasil pengujian mennunjukkan bahwa 

pakan pellet apung 781-2 dengan ukuran 2,3-3 
mm dalam satu menit mampung melontarkan 
pakan sebanyak 950 gram atau 15,8 gram 
perdetik. Sedangkan pakan pellet apung 781-3 
dengan ukuran 3,2-4 mm diketahui mampu 
melontarkan pakan sebanyak 1080 gram/menit 
atau 18 gram pakan perdetik. hasil data ini 
ternyata lebih tinggi jika dibandingkan 
penelitian lain [14] Kode pakan 781-1 dengan 
ukuran butiran 2,33 mm dan massa butiran 0,01 
gram memiliki laju aliran pakan terbesar dengan 
nilai 0,0037 kg/s.  

Nilai dari laju aliran pakan dipengaruhi 
dengan massa butiran pakan. Semakin berat 
massa butiran pakan maka laju aliran akan 
semakin lambat. Hal tersebut sesuai dengan 
hukum Newton II yang menyatakan massa 
dapat mempengaruhi pergerakan benda 
tersebut karena adanya gaya gravitasi dari 
bumi. Sedangkan menurut hasil penelitian [2] 
menunjukkan pengeluaran pakan rata-rata 2,66 
kg dengan durasi waktu 40 detik untuk sekali 
pemberian pakan. 
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f. Kapasitas Tampung 
Kapasitas tamping merupakan 

kemampuan wadah dalam menampung pakan 
dalam satu periode pengisian pakan. 
Mengukur kapasitas tampung betujuan untuk 
mengetahui jumlah optimal pakan dalam 
satuan bobot (kg) dalam pengisian wadah 
pakan. Berdarkan hasil pengujian didapatkan 
hasil pada tabel sebagai berikut: 

 
Tabel 3. Data Kapasitas Tampung Pakan 

Jenis pakan Ukuran pakan Kapasitas 

tampung (kg) 

Pellet apung 781-2 2,3-3mm 7 kg 

Pellet tapung 781-3 3,2-4,0 mm 6 kg 

 
Berdasarkan data tersebut diketahui bahwa 

kapasitas tampung pakan berbeda-beda 
tergantung jenis dan ukuran pakan yang 
diberikan. Pakan pellet 781-2 memiliki kapasitas 
tampung sebesar 7 kilogram sedangkan pakan 
pellet jenis 781-3 memiliki kapasitas tampung 
sebesar 6 kg. hasil ini lebih sedikit jika 
dibandingkan mesin pelontar pakan otomatis 
lainnya [14] sebesar 25 kg.  
 
4. Kesimpulan 

Berdasarkan data pengamatan diatas maka 
dapat disimpukan bahwa bobot apung perahu 
yang digunakan maksimal 48,7 kg dengan 
menggunakan dua buah pelampung yang diberi 
mesin tenaga surya. Akselerasi kecepatan 
maksimal perahu adalah 1,4 meter perdetik 
dengan akselerasi Haluan yang bagus dan 
seimbang. Pengujian diakukan pada dua jenis 
pakan yang berbeda ukuran yaitu jenis 781-2 
berukuran diameter 2,3-3 mm, dan 781-3 
berukuran diameter 3,2-4 mm diketahui jarak 
lontar pakan pada masing masing adalah 8-10 
meter dan 7-8 cm. sedangkan jumlah pakan 
yang dapat diberikan daam satu menit pada 
masing-masing pakan adalah 950 dan 1.080 
gram. Kapasitas tampung pakan pada masing-
masing adalah 7 kg dan 6 kg. 
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