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MOTTO DAN PERSEMBAHAN 

 

Sesungguhnya bersama kesulitan itu ada kemudahan, 

Maka apabila engkau telah selesai (dari sesuatu urusan), tetaplah bekerja keras 

(untuk urusan yang lain), dan hanya kepada Tuhanmulah engkau berharap 

(Q.S Al-Insyirah : 6-8) 

 

 

Intelligence plus character – that is the goal of true 

Education 

(Martin Luther King Jr) 

 

 

Memulai dengan penuh keyakinan, Menjalankan dengan penuh keikhlasan, 

Menyelesaikan dengan penuh kebahagiaan. 

(Penulis) 

 

 

 

Kupersembahkan Untuk : 

❖ Orang Tuaku Tersayang 

❖ Saudaraku Tersayang 

❖ Keluarga Tersayang 

❖ Sahabat dan Teman Seperjuangan 

❖ Almamaterku 
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ABSTRAK 

RANCANG BANGUN ALAT PELACAK HEWAN TERNAK SAPI 

BERBASIS INTERNET OF THINGS 

 

 

(Yeli Oktarini  2023 : 62) 

 

Alat pelacak hewan ternak sapi dengan sistem komunikasi LoRa (Long 

Range) bertujuan untuk memudahkan pemantauan terhadap sapi yang berada di 

luar kandang. Dengan dilatar belakangi pada beberapa kasus dimana seringnya 

terjadi pencurian sapi dan juga menghindari sapi bermain terlalu jauh, maka pada 

penelitian ini dibuat alat untuk melacak keberadaan sapi sehingga peternak tidak 

perlu mengawasi sapinya secara langsung. Alat ini terbagi menjadi dua yaitu Node 

(alat yang dipasang pada sapi) dan Master (alat yang diletakkan dikandang sapi), 

untuk Node dibuat menggunakan module GPS, module Lora dan Mikrokontroler 

Arduino Nano sedangkan untuk Master dibuat menggunakan Mikrokontroler 

ESP8266, Module LoRa, dan buzzer. Proses penetapan batas area dilakukan 

dengan menetapkan titik-titik koordinat pada area yang ditentukan. Hasil 

pengujian menunjukkan alat dapat melacak posisi sapi melalui aplikasi Blynk. 

Saat sapi keluar dari batas area yang telah ditentukan, Buzzer akan berbunyi dan 

peternak bisa langsung mengecek lokasi keberadaan sapi melalui aplikasi Blynk. 

Jangkauan LoRa yang berhasil diukur pada Desa Talang Balai Baru sekitar 1.5 

Km sedangkan di Kota Palembang tepatnya di Gang Tulip N0.5523 Radius 

jaraknya sekitar 1 Km dan rata-rata error pengukuran akurasi GPS 4.89 Meter. 

Kemudian tegangan masuk yang berhasil diukur pada setiap komponen itu rata-

rata berada pada tegangan 3-4 Volt sedangkan tegangan output pada buzzer adalah 

1.51 V. 

 

Kata Kunci : Alat Pelacak, Sapi, GPS, LoRa, Blynk 
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ABSTRACT 

DESIGN OF CATTLE LIVESTOCK TRACKING DEVICE 

BASED INTERNET OF THINGS 

 

 

(Yeli Oktarini  2023 : 62) 

A cattle tracking device with a LoRa (Long Range) communication system 

aims to facilitate monitoring of cattle outside the pen. Against the background of 

several cases where cattle theft often occurs and also to prevent cows from 

playing too far, this research created a tool to track the whereabouts of cows so 

that breeders do not need to supervise their cows directly. This tool is divided into 

2 namely Node (a device attached to a cow) and Master (a tool that is placed in 

the cowshed), forNode made using module GPS, module Lora and the Arduino 

Nano microcontroller while for Master created using the ESP8266 

Microcontroller, Module LoRa, and Buzzer. The process of determining area 

boundaries is carried out by setting coordinate points in the specified area. The 

test results show that the tool can track the position of the cow through the 

application Blynk. When a cow comes out of the designated area, Buzzer will 

sound and breeders can immediately check the location of the cow through the 

application Blynk. The LoRa range that was successfully measured in Talang 

Balai Baru Village was around 1.5 Km while in Palembang City to be precise at 

Gang Tulip N0.5523 the Radius was about 1 Km and the averageerror GPS 

measurement accuracy of 4.89 Meters. Then the input voltage that was 

successfully measured for each component was on average at a voltage of 3-4 

Volts while the output voltage was atbuzzer is 1.51V. 

 

Keywords : Tracking Devices, Cattle, GPS, LoRa, Blynk 
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