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Lampiran 1. Surat Kesediaan Dosen Pembimbing 1 
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Lampiran 2. Surat Kesediaan Dosen Pembimbing 2 
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Lampiran 3. Surat Observasi 
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Lampiran 4. Hasil Wawancara Observasi 

 

 

 

Narasumber : Sovia (Karyawan Petshop) 

 

1. Bagaimana proses memberikan makanan, minuman, dan vitamin kepada 

kucing di Petshop ini secara manual? 

Jawaban : Untuk makan dan minum menggunakan mangkuk kucing, dan 

untuk vitamin diberikan langsung menggunakan tangan/manual 

2. Apa kendala utama yang dihadapi dalam memberikan makanan, minuman 

dan vitamin kepada kucing secara manual? 

Jawaban : Pemberian makan, minum, dan vitamin kurang tepat waktu 

karena ketika hewan peliharaan yang dititipkan meningkat karyawan- 

karyawan disini kewalahan 

3. Berapa kali sehari memberikan makan, minum, dan vitamin kepada 

kucing? 

Jawaban : Untuk pemberian makan dan minum 2 kali sehari yaitu pada 

jam 8 pagi dan jam 5 sore, untuk vitamin 1 kali sehari yaitu jam 12 siang 

4. Jenis kucing apa yang paling banyak di titipkan di petshop ini? 

Jawaban : Jenis persia 

 

5. Apakah anda sering mendapat keluhan dari pemilik kucing, kenapa kucing 

nya dititipkan di petshop? 

Jawaban : karna sakit, stress, tidak mau makan, dan bepergian 
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Lampiran 5. Dokumentasi Observasi 
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Lampiran 6. Source Code 

 

 

 
#define pinservo1 3 // Pin untuk servo 1 ( servo 

makan ) #define pinservo2 4 // Pin untuk servo 2 ( 

servo minum ) #define pinservo3 5 // Pin untuk 

servo 3 ( servo vitamin ) #define waktuservo_ON 

1000 // Waktu dalam milidetik #define servo1_ON 60 

// Derajat untuk memutar motor servo 1 

#define servo2_ON 140 // Derajat untuk memutar motor 

servo 2 #define servo3_ON 180 // Derajat untuk memutar 

motor servo 3 #define servo_OFF 0 // Derajat untuk 

mengembalikan motor servo 

 

#include <Wire.h> 

#include 

<LiquidCrystal_I2C.h> 

#include "RTClib.h" 

#include <Servo.h> 

 

 

LiquidCrystal_I2C lcd(0x3F, 16, 2); // coba 

juga 0x27 Servo servo1, servo2, servo3; 

char weekDay[][7] = {"Min", "Senin", "Selas", "Rabu", "Kamis", 

"Jumat", "Sabtu"}; 

byte 

detikSebelumnya; 

char buf[17]; 

 

RTC_DS3231 rtc; 

 

 

DateTime MakanPertama(2000, 1, 1, 8, 00, 0); // Settingan waktu 

makan pertama 
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DateTime MakanKedua(2000, 1, 1, 17, 00, 0); // Settingan waktu 

makan kedua 

DateTime VitaminTime(2000, 1, 1, 12, 00, 0); // Settingan waktu 

vitamin 

 

 

void setup() { 

Serial.begin(9600)

; 

Serial.println("Pakan Kucing Otomatis"); // untuk tampilan awal 

Serial.println("By:GUNTUR SETIAWAN"); // untuk tampilan awal 

 

servo1.attach(pinser

vo1); 

servo2.attach(pinser

vo2); 

servo3.attach(pinser

vo3); 

 

servo1.write(servo_OF

F); 

servo2.write(servo_OF

F); 

servo3.write(servo_OF

F); 

 

Wire.begin(); 

if (!rtc.begin()) { 

Serial.println("Couldn't find 

RTC"); while (1); 

} 

 

 

Wire.beginTransmission(0x3

F); if 
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(Wire.endTransmission()) 

{ 

lcd = LiquidCrystal_I2C(0x27, 16, 2); 

} 

 

lcd.begin(); 

lcd.backlight(); 

 

lcd.setCursor(2, 0); 

lcd.print("PAKAN KUCING"); // untuk tampilan nama project 

lcd.setCursor(4, 1); 

lcd.print("OTOMATIS"); // untuk tampilan nama 

project delay(3000); 

lcd.clear(); 

 

 

lcd.setCursor(5, 0); 

lcd.print("GUNTUR"); // untuk tampilan nama 

lcd.setCursor(4, 1); 

lcd.print("SETIAWAN"); // untuk tampilan nama 

delay(3000); 

lcd.clear(); 

 

 

Serial.println("Sistem mulai"); 

sprintf(buf, "Set waktu 1 = %02d:%02d", MakanPertama.hour(), 

MakanPertama.minute()); 

Serial.println(buf); 

sprintf(buf, "Set waktu 2 = %02d:%02d", MakanKedua.hour(), 

MakanKedua.minute()); 

Serial.println(buf); 

sprintf(buf, "Set waktu vitamin = %02d:%02d", VitaminTime.hour(), 

VitaminTime.minute()); 

Serial.println(buf); 
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} 

void loop() { 

DateTime now = rtc.now(); 

float temperature = rtc.getTemperature(); // Read temperature from 

RTC 

 

 

lcd.setCursor(9, 1); 

lcd.print(temperature); // untuk tampilan 

Suhu lcd.print("'C"); // untuk tampilan 

derajat C lcd.setCursor(0, 0); 

lcd.print(weekDay[now.dayOfTheWeek()]); // untuk tampilan hari 

lcd.setCursor(6, 0); 

lcd.print(now.day(), DEC); // untuk tampilan 

tanggal lcd.print("/"); 

lcd.print(now.month(), DEC); // untuk 

tampilan bulan lcd.print("/"); 

lcd.print(now.year(), DEC); // untuk tampilan tahun 

 

 

if (detikSebelumnya != now.second()) { 

sprintf(buf, "%02d:%02d:%02d", now.hour(), now.minute(), 

now.second()); 

 

 

lcd.setCursor(0

, 1); 

lcd.print(buf); 

Serial.print(bu

f); 

detikSebelumnya = now.second(); 

uint32_t epoch = now.hour() * 3600 + now.minute() * 60 + 

now.second(); // 
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hanya jam menit detik 

 

if ((epoch == (MakanPertama.hour() * 3600 + MakanPertama.minute() * 

60)) || (epoch == (MakanKedua.hour() * 3600 + MakanKedua.minute() 

* 60))) { 

sprintf(buf, "SEKARANG: %02d:%02d", now.hour(), now.minute()); // 

untuk tampilan saat waktu makan 

lcd.clear(); 

lcd.setCursor(0

, 0); 

lcd.print(buf); 

lcd.setCursor(0

, 1); 

lcd.print("Waktunya Makan"); // untuk tampilan saat waktu makan 

Serial.println(buf); 

 

// Sesuaikan atau tambahkan ke loop ini untuk berapa kali 

servo berjalan for (int i = 0; i < 24; i++) { // Servo 2 ( 

servo minum ) berjalan 24 kali 

if (i < 2) { // Servo 1 ( servo makan ) 

berjalan 2 kali servo1.write(servo1_ON); 

} 

servo2.write(servo2_O

N); 

delay(waktuservo_ON); 

if (i < 3) { 

servo1.write(servo_OFF); 

} 

servo2.write(servo_OFF); 

delay(1000); 

} 

lcd.clear(); 
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} 

if (epoch == (VitaminTime.hour() * 3600 + VitaminTime.minute() * 

60)) { 

sprintf(buf, "SEKARANG: %02d:%02d", now.hour(), now.minute()); // 

untuk tampilan saat waktu vitamin 

lcd.clear(); 

lcd.setCursor(0

, 0); 

lcd.print(buf); 

lcd.setCursor(0

, 1); 

lcd.print("Waktunya Vitamin"); 

Serial.println("SEKARANG"); 

 

for (int i = 0; i < 4; i++) { // Servo 3 ( servo vitamin ) berjalan 

4 kali servo3.write(servo3_ON); 

delay(waktuservo_ON); 

servo3.write(servo_OFF); 

delay(1000); 

} 

lcd.clear(); 

} 

} 

} 
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