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Perhitungan jumlah bibit bagi penjual ikan lele masih dilakukan 
secara manual, yaitu menghitung satu persatu, menimbang, atau 
menyaring. Perhitungan manual membutuhkan waktu, tenaga dan 
kecermatan untuk mendapatkan jumlah yang diinginkan. Dalam 
menyelesaikan permasalahan tersebut sebuah sistem perhitungan 
bibit ikan lele ukuran besar dan ukuran kecil berbasis arduino, 
dilengkapi dengan sensor LDR untuk mendeteksi bibit ikan lele dan 
motor servo untuk ON dan OFF ball valve secara otomatis. Hasil 
pengujian terhadap 30 bibit menunjukan bahwa dalam 1 detik 
dapat menghitung 5 bibit lele besar dan 7 bibit lele kecil, sedangkan 
untuk pengujian terhadap 50 bibit menunjukan bahwa dalam 1 
detik dapat menghitung 4 bibit lele besar dan 6 bibit lele kecil. 
Hasil uji komparasi dengan nilai α 0.05 untuk jumlah percobaan 30 
dan 50 bibit lele besar dan bibit lele kecil menunjukan tidak ada 
perbedaan yang signifikan. 
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1. PENDAHULUAN  
Perhitungan jumlah bibit ikan lele bagi penjual masih dilakukan secara manual, yaitu menghitung satu 

persatu, menyaring, timbangan ataupun dengan menggunakan takaran (sendok) dan menghitung manual 

juga memerlukan waktu yang cukup lama, tenaga, dan kecermatan untuk mendapatkan jumlah yang 

diinginkan. Sistem perhitungan bibit ikan lele ini selalu menghadapi tantangan dalam hal kecepatan baca 

sensor dan kecepatan perhitungan, sistem kontrol dan efisiensi. Dalam, sebuah prototipe menghitung 85 

bibit ikan lele membutuhkan waktu tidak terlalu lama dan error yang diperoleh sebesar 4,70% [1]. Dalam, 

sebuah prototipe perhitungan bibit ikan lele otomatis dengan metode counter berbasis arduino nano 

memiliki kekurangan pada sistem perhitung bibit ikan lele yang tidak dibatasi [2]. Dalam, sebuah 

prototipe perhitungan bibit ikan lele otomatis dengan metode fish counter, diperoleh keluaran bibit ikan 

lele saling berdempetan antara ikan lele berada didepan dan dibelakang dengan nilia error yang diperoleh 

sebesar 4,07% serta sensor jenis E18-D80NK mendeteksi ikan lele melewati sensor terlalu cepat [3].Dalam, 

sebuah prototipe perhitungan bibit ikan lele berbasis digitalisasi diperoleh tingkat akurasi perhitungan 

sebesar 80% dan lama waktu perhitungan sebesar 1.97 menit [4]. Dalam penelitianya merancang bangun 

prototipe perhitungan bibit ikan lele dengan metode eksperimen berbasis arduino sebagai pusat kontrol 

dalam melakukan penghitungan, hasil yang diperoleh untuk perhitungan 100 ekor bibit ikan menggunakan 

prototipe rata-rata nilai waktu sebesar 40,5 detik, dengan hasil error diperoleh sebesar 4 % - 9 % [5]. Dari 

paparan yang sudah dijelaskan sebelumnya, maka pada penelitian ini akan difokuskan pada penyelesaian 

masalah kecepatan perhitungan bibit ikan lele, pembatasan perhitungan bibit ikan lele dan memperkecil 

kesalahan (error) perhitungan bibit ikan lele menggunakan pengontrol digital. 
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2. METODE PENELITIAN  
2.1. Konsep Kerja Perhitungan Bibit Ikan Lele 

Konsep kerja prototipe perhitungan yang digunakan dalam penelitian terlihat pada gambar 
1. Untuk ukuran prototipe dapat dilihat pada tabel 1. 

 
Tabel 1. Ukuran Bahan 

No ID 
Ukuran 

Panjang cm Lebar cm Tinggi cm 

1 Tiang Kayu 4 4 60 
2 Palang Depan/Belakang 32 4 4 
3 Palang Samping 35 4 4 
4 Box LCD, Keypad 12 3 15 
5 Pipa Atas 10 3.8 3.8 
6 Pipa Bawah 15 3.8 3.8 
7 Box Servo, LDR, Arduino, LED 18 11 6 
8 Wadah Atas 25 25 15 
9 Wadah Bawah 25 25 15 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Gambar 1. Konsep Kerja Penghitung 
 

keterangan Konsep Kerja Perhitungan.  
1.Wadah bibit ikan lele  
2. Pipa transparan  
3.Motor servo  
4.Ball valve/kran  
5. Sensor LDR  
6.Lampu LED  
7.Wadah bibit ikan lele 
 
2.2. Blok Diagram Sistem 

 Gambar alur perencangan prototipe perhitungan bibit ikan lele yang ditampilkan untuk 
merepresentasikan algoritma sistem kontrol dan prototipe perhitungan bibit ikan lele yang akan 
diimplementasikan untuk menjadi sebuah prototipe. Untuk lebih jelasnya terlihat pada 
penjelasan blok diagram dari gambar 2. 
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Gambar 2. Blok Diagram Alat 
 
keterangan Blok Diagram Alur.  

1. Keypad masukan jumlah bibit ikan lele sesuai dengan jumlah yang dihitung. Bagian ini 
merupakan set poin dari prototipe perhitungan, keypad yang digunakan adalah keypad 
membran 4X4, dimana pada keypad ini mempunyai 8pin yang dihubungkan ke pin A0 hingga 
A8 pada arduino Mega 2560.  

2. Tempat untuk memasukan bibit ikan lele berfungsi sebagai wadah atau tempat 
penampungan bibit ikan lele.  

3. Motor servo disambungkan ke ball valve berfungsi untuk membuka dan mengunci jalur 
keluaran bibit ikan lele sesuai permintaan dari sensor LDR, motor servo sambung ke ball 
valve yang tugas mengalirkan jalur bibit lele dan dikontrol secara elektronik melalui arduino 
terhubung ke pin 4 dan pin 5 arduino.  

4. Sensor LDR akan menghitung jumlah bibit ikan lele yang lewat sesuai dengan set poin yang 
ditentukan (banyaknya bibit ikan lele akan dihitung), terdapat 2 buah sensor LDR yang 
berada dialiran pipa, sensor ini bertugas menghitung berdasarkan halangan objek yang 
melintas diantara sensor LDR dan lampu led, sehingga setiap bibit ikan lele yang lewat akan 
dihitung. Output dari sensor LDR dibaca oleh arduino pada pin 2 dan pin 3.  

5. Arduino atmega 2560 berfungsi sebagai kontroler yang mengatur hasil perhitungan bibit 
ikan lele sesuai dengan set poin. Apabila hasil perhitungan bibit ikan lele sudah mencapai 
set poin maka sistem akan berhenti bekerja dan menutup jalur yang dilalui bibit ikan lele. 
Sistem ini akan bekerja lagi jika memasukan jumlah bibit ikan lele yang akan dihitung lagi.  

6. LCD berfungsi untuk menampilkan set point jumlah bibit yang dimasukan (JB1 dan JB2), 
hasil hitung 1 (HH1 - untuk bibit ikan lele besar) dan hasil hitung 2 (HH2 - untuk bibit ikan 
lele kecil) dan Error hitung 1 (EH1 – error hitung untuk bibit ikan lele besar) dan error hitung 
2 (EH2 – error hitung untuk bibit ikan lele kecil), dengan tiga kolom berupa keterangan 
angka, lcd dihubungkan ke arduino pada pin I2C dan menghubungkan ke arduino mega pada 
pin 5v, Gnd, SDA dan SCL. 
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2.3. Flowchart Program 
Flowchart pemrograman yang ditampilkan pada gambar 3 merepresentasikan algoritma 

sistem kontrol bibit ikan lele yang diimplementasikan pada prototipe perhitungan bibit ikan 

lele. Lebih jelasnya terlihat pada penjelasan tahapan proses kerjanya pemrograman atau 
software pada flowchart pemrograman berikut ini. 
 

 

   

 

   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3. Flowchart Program 

 

keterangan Flowchart Pemrograman.  
1. Keypad permintaan pembelian (input) berapa jumlah bibit ikan lele yang akan dibeli.  
2. Jumlah permintaan pembelian ditampilkan pada LCD untuk mengetahui berapa jumlah 

bibit ikan lele yang akan dibeli.  
3. Motor servo disambungkan ke ball valve yaitu memenuhi instruksi dari sensor LDR untuk 

membuka dan mengunci jalur bibit ikan lele.  
4. Sensor menghitng apakah YA Ԑ=setpoint, kalau TIDAK motor servo dan ball valve masih 

membuka jalur untuk dilewati bibit ikan lele, maka YA Ԑ=setpoint sensor mengirimkan 
perintah ke microcontroller arduino atmega 2560 untuk motor servo dan ball valve 
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menutup jalur bibit ikan lele. Maka proses perhitungan diselesaikan dan sistem akan 
berhenti bekerja.  

5. Jumlah permintaan pembelian ditampilkan pada LCD berupa set point jumlah bibit yang 
dimasukan (JB1 dan JB2), hasil hitung 1 (HH1 - untuk bibit ikan besar) dan hasil hitung 2 
(HH2 - untuk bibit ikan kecil) dan Error hitung 1 (EH1 – error hitung untuk bibit ikan besar) 
dan error hitung 2 (EH2 – error hitung untuk bibit ikan kecil), dengan tiga kolom berupa 
keterangan angka.  

6. Proses perhitungan jumlah bibit ikan lele ini akan diulang terus menerus selama masih ada 
pembelian, kalau tidak ada pembelian maka dimatikan dengan tekan tombol mati (OFF) 

dan kalau dihidupkan tekan tombol buka (ON). 
 

2.4. Skematik Prototipe 

 

Gambar 4. Skematik Dari Prototipe 
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Jika dilihat dari gambar 4, prototipe ini terdiri dari Arduino sebagai main unit control, sensor 
LDR sebagai counting bibit ikan lele, motor servo sebagai gerbang untuk membuka dan menutup 
jalur perhitungan bibit ikan lele, keypad sebagai perintah masukan yang akan diproses oleh 
Arduino dan LCD untuk menunjukkan hasil perhitungan dan perintah yang diberikan. 

2.5. Interface Arduino 
Data yang ditunjukan pada tabel 2 merupakan alur, rute, koneksi dari main unit control 

(Arduino) menuju ke motor servo, sensor LDR, keypad, LCD. 

Tabel 2. Interface Arduino 

Interface Arduino Atmega 2560 
No Tipe Pin Alur/Rute 
1 Power Input Power Arduino 5 VDC 
2 VCC + Sensor LDR1 dan LDR2 
3 GND - Sensor LDR1 dan LDR2 
4 Analog 01 Input Analog Sensor LDR 1 
5 Analog 02 Input Analog Sensor LDR 2 
6 Digital 02 Input Dari Keypad 
7 Digital 03 Input Dari Keypad 
8 Digital 04 Input Dari Keypad 
9 Digital 05 Input Dari Keypad 
10 Digital 06 Input Dari Keypad 
11 Digital 07 Input Dari Keypad 
12 Digital 08 Input Dari Keypad 
13 Digital 09 Input Dari Keypad 
14 Digital 11 Output Sinyal Sensor LDR 1 
15 Digital 12 Output Sinyal Sensor LDR 2 
16 Digital 44 Output Sinyal PWM Ke Motor Servo 1 
17 Digital 46 Output Sinyal PWM Ke Motor Servo 2 
18 Communication SDA Output Sinyal Ke LCD 
19 Communication SCL Output Sinyal Ke LCD 

 

2.6. Prototipe Perhitungan Bibit Ikan Lele 
Pada gambar 5 memperlihatkan ukuran bibit ikan lele yang besar dan ukuran bibit ikan lele 

yang kecil, sedangkan untuk gambar 6 merupakan implementasi hasil pemodelan prototipe 
perhitungan bibit ikan lele. Terdapat tiga bagian diantaranya; a. tampak depan/bagian depan, 
b. tampak samping/bagian samping dan c. tampak belakang/bagian belakang. 

 

a. Bibit Ikan Lele Ukuran Besar b. Bibit Ikan Lele Ukuran Kecil 

Gambar 5. Ukuran Bibit Ikan Lele Besar dan Kecil 
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Ukuran bibit ikan lele yang digunakan dalam pengujian prototipe berukuran bibit besar dan bibit 
kecil. Maka untuk bibit ikan lele berukuran besar memiliki panjang 5.5 cm – 6.5 cm dan lebar 1 
cm – 1.3 cm dengan umur 50-60 hari, selanjutnya untuk bibit ikan lele berukuran kecil memiliki 
panjang 4 cm – 4.5 cm dan lebar 0.7 cm – 1 cm dengan umur 30-40 hari. 

 

Gambar 6. Prototipe Perhitungan Bibit Ikan Lele 

Keterangan Prototipe Perhitungan Bibit Ikan Lele.  

1. Wadah berfungsi untuk menaruh bibit ikan lele besar dan kecil.  
2. Keypad berfungsi untuk memberikan jumlah input bibit ikan lele yang akan dihitung dan 

mereset program.  

3. LDC berfungsi untuk menampilkan: a. Jumlah bibit yang dimasukan (JB1 dan JB2)002C b. 
Hasil hitung 1 (HH1 - untuk bibit ikan lele besar) dan hasil hitung 2 (HH2 - untuk bibit ikan 
lele kecil), dan c. Error hitung 1 (EH1 – error hitung untuk bibit ikan lele besar) dan error 
hitung 2 (EH2 – error hitung untuk bibit ikan lele kecil), dan d. Nilai intensitas cahaya 

sensor LDR1 dan LDR2.  
4. Tombol power berfungsi untuk menghidupkan sensor LDR dan Arduino.  

5. Kotak hitam tersebut merupakan tempat pemasangan motor servo yang terhubung sama 

kran (ON dan OFF atau buka dan tertutupnya kran) dan sensor LDR serta lampu LED yang 
tepasang pada pipa (rute bibit ikan lele). Kotak hitam (nomor 5) tersebut berfungsi untuk: 

a. Tempat perhitungan bibit ikan lele ukuran besar dimulai setalah Arduino mendapatkan 
input jumlah bibit ikan lele yang akan dihitung dari keypad, b. Tempat ON dan OFF atau 
buka dan tertutupnya kran, dan c. Setelah memasukan jumlah bibit ikan lele yang akan 

dihitung, Arduino akan memberikan perintah pada motor servo untuk membuka kran 
(kondisi ON atau terbuka), setelah perhitungan bibit ikan lele telah mencapi jumlah bibit 
yang dimasukan, Arduino akan memberikan perintah pada motor servo untuk menutup 
kran (kondisi OFF atau tertutup).  

6. Kotak hitam tersebut merupakan tempat pemasangan motor servo yang terhubung sama 
kran (ON dan OFF atau buka dan tertutupnya kran) dan sensor LDR serta lampu LED yang 
tepasang pada pipa (rute bibit ikan lele). Kotak hitam (nomor 6) tersebut berfungsi untuk: 
a. Tempat perhitungan bibit ikan lele ukuran kecil dimulai setalah Arduino mendapatkan 
input jumlah bibit ikan lele yang akan dihitung dari keypad, b. Tempat ON dan OFF atau 
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buka dan tertutupnya kran, dan c. Setelah memasukan jumlah bibit ikan lele yang akan 
dihitung, Arduino akan memberikan perintah pada motor servo untuk membuka kran 
(kondisi ON atau terbuka), setelah perhitungan bibit ikan lele telah mencapi jumlah bibit 
yang dimasukan, Arduino akan memberikan perintah pada motor servo untuk menutup 
kran (kondisi OFF atau tertutup).  

7. Pipa transparan berfungsi sebagai rute atau tempat bibit ikan lele ukuran besar melewati 
sensor LDR dan lampu LED yang saling berhadapan.  

8. Pipa transparan berfungsi sebagai rute atau tempat bibit ikan lele ukuran kecil   melewati 
sensor LDR dan lampu LED yang saling berhadapan.  

9. Wadah plastik putih berfungi untuk menampung bibit ikan lele ukuran besar setelah 
melalui proses perhitungan.  

10. Wadah plastik putih berfungi untuk menampung bibit ikan lele ukuran kecil setelah 
melalui proses perhitungan.  

11. Arduino berfungsi sebagai mikroprosesor atau main unit control untuk: a. Menerima 
sinyal analog dari pembacaan sensor LDR (ketika bibit ikan melewati sensor) dan 

mengeluarkan sinyal digital untuk hasil pembacaan sensor LDR, b. Membuka dan 
menutup kran melalui motor servo, c. Menerima sinyal input dari keypad, dan d. 

Mengeluarkan tampilan untuk LCD.  
12. Slang air berfungsi untuk menyalurkan air yang disedot dari pompa air mini dari wadah 

hasil perhitungan menuju ke wadah bibit ikan lele yang akan dihitung (nomor 1).  
13. Adaptor berfungsi untuk menghidupkan lampu LED dan pompa air mini.  

14. Adaptor berfungsi untuk menghidupkan Arduino dan sensor LDR. 15. Adaptor berfungsi 
untuk menghidupkan LCD dan motor servo. 

 

3. HASIL DAN PEMBAHASAN 

Pada hasil pengujian prototipe yang diujikan sebanyak 30 percobaan dengan banyaknya bibit 
masukan ke wadah sebanyak 30 bibit dan 50 bibit dengan nilai masukan jumlah 30 bibit (JB1 

untuk bibit ikan lele besar dan JB2 untuk bibit ikan lele kecil), untuk kedua pengujian yang akan 
dijelaskan pada sub bab 3.1 sampai sub bab 3.4 dan sub bab 3.5 sampai sub bab 3.9 untuk 
menghitung hasil perbandingan dengan menggunakan rumus uji-t two sample. 

 
3.1. Analisis Hasil Pengujian 30 Bibit Besar 

Parameter yang ditampilkan pada tabel 3 sebanyak 30 data percobaan. Jika dilihat dari 
hasil hitung (HH1), nilai HH1 berada dikisaran 26 bibit sampai 29 bibit dengan nilai ratarata HH1 
sebesar 27 bibit dan error hitung (EH1) rata-rata sebesar 3 bibit. Beberapa hal yang 
menyebabkan error perhitung pada sensor diantaranya: (i) kecepatan bibit ikan lele satu dan 
lain nya tidak konstan atau tetap sehingga sensor tidak dapat mendeteksi bibit ikan yang lewat, 

(ii) nilai intensitas cahaya sensor yang tidak stabil yang diakibatkan oleh tegangan arduino yang 
terganggu, (iii) kemiringan rute bibit ikan lele melewati sensor, (iv) laju turunnya air yang 
bersamaan dengan bibit ikan melewati pipa (rute bibit ikan lele). 
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Tabel 3. Hasil Pegujian Dengan Jumlah Bibit Masukan ke Wadah Sebanyak 30 Bibit Besar 

Percobaan Ke- Jumlah Bibit Yang Digunakan JB1 HH1 EH1 WT1 

1 30 30 28 2 5.30 Detik 

2 30 30 28 2 5.31 Detik 

3 30 30 26 4 5.24 Detik 

4 30 30 27 3 5.26 Detik 

5 30 30 26 4 4.27 Detik 

6 30 30 26 4 5.16 Detik 

7 30 30 29 1 6.32 Detik 

8 30 30 26 4 4.27 Detik 

9 30 30 27 3 5.28 Detik 

10 30 30 26 4 3.25 Detik 

11 30 30 26 4 4.18 Detik 

12 30 30 28 2 6.16 Detik 

13 30 30 26 4 3.28 Detik 

14 30 30 26 4 4.33 Detik 

15 30 30 27 3 3.41 Detik 

16 30 30 28 2 3.22 Detik 

17 30 30 26 4 6.29 Detik 

18 30 30 27 3 4.01 Detik 

19 30 30 27 3 5.42 Detik 

20 30 30 28 2 5.53 Detik 

21 30 30 29 1 5.31 Detik 

22 30 30 28 2 4.11 Detik 

23 30 30 26 4 6.20 Detik 

24 30 30 27 3 6.35 Detik 

25 30 30 26 4 5.43 Detik 

26 30 30 28 2 6.52 Detik 

27 30 30 27 3 6.39 Detik 

28 30 30 26 4 5.22 Detik 

29 30 30 27 3 5.44 Detik 

30 30 30 27 3 5.15 Detik 

Rata-Rata 30 30 27 3 5.06 Detik 

 

Berdasarkan rata-rata jumlah 27 bibit diperoleh waktu 5.06 detik maka dalam 1 detik akan 
didapatkan 5.3 bibit (1 detik = 27/5.06) yang jika dibulatkan menjadi 5 bibit berdasarkan itu 
pula maka 1 bibit membutuhkan waktu 0.19 detik (1 bibit = 1/5.3).  
 

3.2. Analisis Hasil Pengujian 50 Bibit Besar 

Parameter yang ditampilkan pada tabel 4 sebanyak 30 data percobaan. Jika dilihat dari 
hasil hitung (HH1), nilai HH1 berada dikisaran 32 bibit sampai 36 bibit dengan nilai rata-rata 
HH1 sebesar 33 bibit dan error hitung (EH1) rata-rata sebesar 3 bibit. Beberapa hal yang 
menyebabkan error perhitung pada sensor diantaranya: (i) kecepatan bibit ikan lele satu dan 

lain nya tidak konstan atau tetap sehingga sensor tidak dapat mendeteksi bibit ikan yang lewat, 
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(ii) nilai intensitas cahaya sensor yang tidak stabil yang diakibatkan oleh tegangan arduino yang 
terganggu, (iii) kemiringan rute bibit ikan lele melewati sensor, (iv) laju turunnya air yang 
bersamaan dengan bibit ikan melewati pipa (rute bibit ikan lele). Jika dilihat dari kondisi motor 
servo (KMS1) yang berada di kondisi OFF menunjukkan bahwa perhitungan telah selesai, akan 
tetapi nilai HH1 telah melewati nilai JB1 (30 bibit). Jika dilihat dari hasil perhitung real bibit 
ikan lele berada dikisaran 32 bibit sampai 36 bibit dari jumlah input bibit (JB1) sebanyak 30 
bibit. 

 Tabel 4. Hasil Pegujian Dengan Jumlah Bibit Masukan ke Wadah Sebanyak 50 Bibit Besar 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Berdasarkan rata-rata jumlah 33 bibit diperoleh waktu 8.30 detik maka dalam 1 detik akan 
didapatkan 4.0 bibit (1 detik = 33/8.30) yang jika dibulatkan menjadi 4 bibit berdasarkan itu 
pula maka 1 bibit membutuhkan waktu 0.25 detik (1 bibit = 1/4.0). 

 

Percobaan Ke- 
Jumlah Bibit Yang 

Digunakan 
JB1 HH1 EH1 WT1 

 

1 50 30 33 3 8.22 Detik 

2 50 30 34 4 9.10 Detik 

3 50 30 32 2 7.32 Detik 

4 50 30 33 3 8.43 Detik 

5 50 30 35 5 9.11 Detik 

6 50 30 34 4 9.21 Detik 

7 50 30 33 3 8.35 Detik 

8 50 30 32 2 7.55 Detik 

9 50 30 34 4 9.47 Detik 

10 50 30 32 2 7.61 Detik 

11 50 30 33 3 8.21 Detik 

12 50 30 35 5 9.44 Detik 

13 50 30 34 4 8.56 Detik 

14 50 30 36 6 10.33 Detik 

15 50 30 32 2 7.65 Detik 

16 50 30 33 3 7.34 Detik 

17 50 30 34 4 8.16 Detik 

18 50 30 34 4 9.19 Detik 

19 50 30 32 2 7.52 Detik 

20 50 30 33 3 8.24 Detik 

21 50 30 33 3 8.45 Detik 

22 50 30 32 2 7.66 Detik 

23 50 30 34 4 8.04 Detik 

24 50 30 32 2 7.10 Detik 

25 50 30 33 3 8.14 Detik 

26 50 30 35 5 9.53 Detik 

27 50 30 34 4 7.32 Detik 

28 50 30 34 4 8.25 Detik 

29 50 30 32 2 7.16 Detik 

30 50 30 32 2 8.47 Detik 

Rata-Rata 50 30 33 3 8.30 Detik 
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3.3. Analisis Hasil Pengujian 30 Bibit Kecil 
Parameter yang ditampilkan pada tabel 5 sebanyak 30 data percobaan. Jika dilihat dari 

hasil perhitung (HH2), nilai HH2 berada dikisaran 24 bibit sampai 29 bibit dengan nilai rata-rata 

HH2 sebesar 26 bibit dan error hitung (EH2) rata-rata sebesar 4 bibit. Beberapa hal yang 
menyebabkan error perhitung pada sensor diantaranya: (i) kecepatan bibit ikan lele satu dan 
lain nya tidak konstan atau tetap sehingga sensor tidak dapat mendeteksi bibit ikan yang lewat, 
(ii) nilai intensitas cahaya sensor yang tidak stabil yang diakibatkan oleh tegangan arduino yang 
terganggu, (iii) kemiringan rute bibit ikan lele melewati sensor, (iv) laju turunnya air yang 

bersamaan dengan bibit ikan melewati pipa (rute bibit ikan lele). 
 

Tabel 5. Hasil Pegujian Dengan Jumlah Bibit Masukan ke Wadah Sebanyak 30 Bibit Kecil 

 

 

Berdasarkan rata-rata jumlah 26 bibit diperoleh waktu 3.75 detik maka dalam 1 detik akan 
didapatkan 7.0 bibit (1 detik = 26/3.75) yang jika dibulatkan menjadi 7 bibit berdasarkan itu 
pula maka 1 bibit membutuhkan waktu 0.14 detik (1 bibit = 1/7.0).  

Percobaa

n Ke- 

Jumlah 

Bibit 

Yang 

Diguna

kan 

JB

2 

HH

2 

EH

2 
WT2 

 

1 30 30 28 2 5.15 Detik 

2 30 30 27 3 5.39 Detik 

3 30 30 24 6 2.41 Detik 

4 30 30 28 2 4.22 Detik 

5 30 30 26 4 3.35 Detik 

6 30 30 29 1 5.08 Detik 

7 30 30 25 5 2.10 Detik 

8 30 30 27 3 3.09 Detik 

9 30 30 25 5 3.13 Detik 

10 30 30 26 4 3.16 Detik 

11 30 30 25 5 3.15 Detik 

12 30 30 26 4 3.11 Detik 

13 30 30 24 6 2.20 Detik 

14 30 30 24 6 3.03 Detik 

15 30 30 24 6 2.06 Detik 

16 30 30 25 5 3.18 Detik 

17 30 30 28 2 4.26 Detik 

18 30 30 24 6 3.30 Detik 

19 30 30 26 4 4.27 Detik 

20 30 30 26 4 4.33 Detik 

21 30 30 27 3 3.19 Detik 

22 30 30 25 5 3.20 Detik 

23 30 30 28 2 4.23 Detik 

24 30 30 29 1 6.12 Detik 

25 30 30 28 2 5.07 Detik 

26 30 30 28 2 4.03 Detik 

27 30 30 29 1 6.22 Detik 

28 30 30 26 4 3.21 Detik 

29 30 30 27 3 4.24 Detik 

30 30 30 24 6 3.11 Detik 

Rata-Rata 30 30 26 4 3.75 Detik 
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3.4. Analisis Hasil Pengujian 50 Bibit Kecil 
Parameter yang ditampilkan pada tabel 6 sebanyak 30 data percobaan. Jika dilihat dari 

hasil perhitung (HH2), nilai HH2 berada dikisaran 32 bibit sampai 37 bibit dengan nilai rata-
rata HH2 sebesar 34 bibit dan error hitung (EH2) rata-rata sebesar 4 bibit. Beberapa hal yang 
menyebabkan error perhitung pada sensor diantaranya: (i) kecepatan bibit ikan lele satu dan 
lain nya tidak konstan atau tetap sehingga sensor tidak dapat mendeteksi bibit ikan yang 
lewat, (ii) nilai intensitas cahaya sensor yang tidak stabil yang diakibatkan oleh tegangan 
arduino yang terganggu, (iii) kemiringan rute bibit ikan lele melewati sensor, (iv) laju 
turunnya air yang bersamaan dengan bibit ikan melewati pipa (rute bibit ikan lele). 

Tabel 6. Hasil Pegujian Dengan Jumlah Bibit Masukan ke Wadah Sebanyak 50 Bibit Kecil 

Percobaan 

Ke- 

Jumlah 

Bibit Yang 

Digunakan 

JB2 HH2 EH2 WT2 

 

1 50 30 35 5 5.06 Detik 

2 50 30 34 4 5.44 Detik 

3 50 30 36 6 6.23 Detik 

4 50 30 37 7 6.18 Detik 

5 50 30 34 4 4.11 Detik 

6 50 30 32 2 4.09 Detik 

7 50 30 33 3 4.13 Detik 

8 50 30 34 4 5.04 Detik 

9 50 30 33 3 4.31 Detik 

10 50 30 35 5 6.23 Detik 

11 50 30 34 4 5.41 Detik 

12 50 30 36 6 6.38 Detik 

13 50 30 35 5 5.27 Detik 

14 50 30 34 4 4.22 Detik 

15 50 30 37 7 6.42 Detik 

16 50 30 35 5 5.51 Detik 

17 50 30 34 4 4.23 Detik 

18 50 30 33 3 4.10 Detik 

19 50 30 36 6 6.14 Detik 

20 50 30 35 5 6.22 Detik 

21 50 30 34 4 5.43 Detik 

22 50 30 33 3 4.26 Detik 

23 50 30 32 2 4.35 Detik 

24 50 30 35 5 5.21 Detik 

25 50 30 34 4 4.33 Detik 

26 50 30 36 6 5.05 Detik 

27 50 30 33 3 4.41 Detik 

28 50 30 36 6 6.07 Detik 

29 50 30 35 5 6.20 Detik 

30 50 30 34 4 5.30 Detik 

Rata-Rata 50 30 34 4 5.18 Detik 

 

Berdasarkan rata-rata jumlah 34 bibit diperoleh waktu 5.18 detik maka dalam 1 detik akan 
didapatkan 6.7 bibit (1 detik = 34/5.18) yang jika dibulatkan menjadi 6 bibit berdasarkan itu 
pula maka 1 bibit membutuhkan waktu 0.15 detik (1 bibit = 1/6.7). 
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3.5. Uji-t Paired Two Sample for Means 
Hipotesis uji-t yang digunakan adalah:  
Ho: Apabila t hitung > t tabel maka tidak ada perbedaan signifikan atau H0 diterima.  
H1: Apabila t hitung < t tabel maka ada perbedaan signifikan atau H0 ditolak.  
Uji-t dapat dilakukan dengan menggunakan SPSS, Excel atau perhitungan manual. Dalam 
penelitian ini uji-t menggunakan excel. 
 

3.6. Uji-t paired two Sample for Means jumlah 30 bibit besar dengan – nilai Alpha 0.05 
Dengan menggunakan data JB1 dan HH1 dari hasil hitung uji-t dengan nilai alpha 0.05 

(error 5%) maka disimpulkan.  

a. Nilai mean JB1 (30) < HH1 (26.94) dikarenakan mendekati nilai Observations.  
b. Nilai variance JB2 (0) < HH2 (0.93) dikarenakan tidak perubahan data JB1.  
c. Nilai t stat/hitung (17.20) > t Critical one-tail atau t tabel (1.71), H0 diterima.  

d. Nilai t stat/hitung (17.20) > t Critical two-tail atau t tabel (2.05), H0 diterima. 
  
3.7. Uji-t paired two Sample for Means jumlah 50 bibit besar dengan – nilai Alpha 0.05  

Dengan menggunakan data JB1 dan HH1 dari hasil hitung uji-t dengan nilai alpha 0.05 
(error 5%) maka disimpulkan.  

a. Nilai mean JB1 (30) < HH1 (33.31) dikarenakan mendekati nilai Observations.  
b. Nilai variance JB2 (0) < HH2 (1.29) dikarenakan tidak perubahan data JB1.  

c. Nilai t stat/hitung (15.68) > t Critical one-tail atau t tabel (1.71), H0 diterima.  
d. Nilai t stat/hitung (15.68) > t Critical two-tail atau t tabel (2.05), H0 diterima. 
 

3.8. Uji-t paired two Sample for Means jumlah 30 bibit kecil dengan – nilai Alpha 0.05  

Dengan menggunakan data JB2 dan HH2 dari hasil hitung uji-t dengan nilai alpha 0.05 
(error 5%) maka disimpulkan.  

a. Nilai mean JB2 (30) < HH2 (26.21) dikarenakan mendekati nilai Observations.  

b. Nilai variance JB2 (0) < HH2 (2.82) dikarenakan tidak perubahan data JB2.  
c. Nilai t stat/hitung (12.17) > t Critical one-tail atau t tabel (1.70), H0 diterima.  

d. Nilai t stat/hitung (12.17) > t Critical two-tail atau t tabel (2.05), H0 diterima. 
 
3.9. Uji-t paired two Sample for Means jumlah 50 bibit kecil dengan – nilai Alpha 0.05  

Dengan menggunakan data JB2 dan HH2 dari hasil hitung uji-t dengan nilai alpha 0.05 
(error 5%) maka disimpulkan.  

a. Nilai mean JB2 (30) < HH2 (34.45) dikarenakan mendekati nilai Observations.  
b. Nilai variance JB2 (0) < HH2 (1.83) dikarenakan tidak perubahan data JB2.  
c. Nilai t stat/hitung (17.72) > t Critical one-tail atau t tabel (1.71), H0 diterima.  
d. Nilai t stat/hitung (17.72) > t Critical two-tail atau t tabel (2.05), H0 diterima.  
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4. KESIMPULAN SARAN 
A. Kesimpulan yang diperoleh dari penelitiaan ini adalah.  
a. Nilai rata-rata percobaan jumlah 30 bibit besar hasil hitung1 sebesar 27 bibit dan error 

hitung (EH1) nilai rata-rata sebesar 3 bibit, sedangkan untuk percobaan jumlah 50 bibit 
besar, nilai rata-rata hasil1 sebesar 33 bibit dan error hitung (EH1) rata-rata sebesar 3 
bibit.  

b. Nilai rata-rata percobaan jumlah 30 bibit kecil hasil hitung2 sebesar 26 bibit dan error 
hitung (EH2) ratarata sebesar 4 bibit, sedangkan untuk percobaan jumlah 50 bibit kecil, 

nilai rata-rata HH2 sebesar 34 bibit dan error hitung (EH2) rata-rata sebesar 4 bibit.  
c. Dalam percobaan bibit besar dan bibit kecil pada jumlah 30 bibit kondisi motor servo (KMS1 

dan KMS2) yang berada di kondisi ON (terbuka) menunjukkan bahwa perhitungan belum 
selesai, hal ini disebabkan oleh EH1 dan EH2.  

d. Dalam percobaan bibit besar dan bibit kecil pada jumlah 50 bibit kondisi motor servo (KMS1 

dan KMS2) yang berada di kondisi OFF (tertutup) menunjukkan bahwa perhitungan telah 
selesai, akan tetapi nilai hasil hitung1 dan hasil hitung2 telah melewati nilai JB1 dan JB2 

(30 bibit).  
e. Hasil uji-t dengan nilai alpha 0.05 untuk percobaan jumlah 30 bibit besar dan bibit kecil 

dengan jumlah 50 bibit besar dan bibit kecil menunjukan bahwa tidak ada perbedaan 

signifikan atau H0 diterima.  
f. Berdasarkan hasil pengujian bibit besar untuk jumlah 30 bibit diperoleh 1 detik 

menghasilkan 5 bibit dan perbibit membutuhkan waktu 0.19 detik selanjutnya untuk 
jumlah 50 bibit diperoleh 1 detik menghasilkan 4 bibit dan perbibit membutuhkan waktu 
0.25 detik.  

g. Berdasarkan hasil pengujian bibit kecil untuk jumlah 30 bibit diperoleh 1 detik 

menghasilkan 7 bibit dan perbibit membutuhkan waktu 0.14 detik selanjutnya untuk 
jumlah 50 bibit diperoleh 1 detik menghasilkan 6 bibit dan perbibit membutuhkan waktu 

0.15 detik. 
 

B. Saran  
a. Untuk meningkatkan akurasi perhitungan dapat dilakukan dengan cara menambakan sensor 

LDR serta menambakan penguat sinyal PWM.  
b. Kemiringan pipa dan lahu air sangat berpengaruh terhadapa hasil hitung.  
c. Menambakan filterasi untuk ukuran yang berbeda. 
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