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RINGKASAN TUGAS AKHIR

Tercatat 18 unit SPKLU vyang tersebar di 16 titik wilayah Jawa Tengah dan D.I.
Yogyakarta. Keterbatasan SPKLU berdampak mengganggu perjalanan. Sebab pengisian baterai
membutuhkan waktu yang lama dan ketersediaan stasiun pengisian fast charging yang masih
terbatas. Oleh karena itu, diperlukannya sistem untuk monitoring kondisi baterai dan posisi
kendaraan. Monitoring kondisi baterai diperlukan untuk mengetahui sisa tegangan dan sisa jarak
tempuh. Dan monitoring lokasi terkini kendaraan diperlukan agar mempermudah mengetahui
lokasi terkini kendaraan. Sehingga, bermanfaat untuk manajemen atau mengatur waktu untuk
charging kendaraan dan mengetahui lokasi dari kendaraan.

Cara kerja EM-IOT diawali dengan pembacaan tegangan dari baterai motor listrik
dengan menggunakan rangkaian pembagi tegangan, dan pembacaan nilai latitude dan longitude
untuk mendapatkan titik lokasi menggunakan sensor GPS NEO 6M. Hasil pembacaan tersebut
kemudian diolah menggunakan mikroprosesor NodeMCU ESP-12E sehingga didapatkan hasil
keluaran berupa tegangan baterai, persentase baterai, sisa jarak tempuh, dan lokasi terkini
kendaraan. Hasil keluaran berbentuk data selanjutnya dikirim menuju Thingspeak dengan
menggunakan koneksi Wi-Fi. Data yang telah tersimpan pada Thingspeak akan ditampilkan pada
aplikasi Android. Pada aplikasi Android terdapat fitur keamanan menggunakan akun dengan
data akun yang terdaftar disimpan pada Firebase Authentication.

Pada pembuatan sistem EM-IOT terdapat beberapa hal yang tidak sesuai dengan usulan
awal perencanaan sistem. Perubahan pada judul didasari aplikasi desain Ul tidak dapat
mendukung APIKey openrouteservice untuk dilakukannya proses navigasi rute. Selain itu
perubahan hardware dikarenakan tidak dapat memenuhi spesifikasi yang dibutuhkan. Serta
untuk menekan biaya dan ruang penyimpanan alat, desain tempat hardware diperkecil.

Hasil pengujian monitoring baterai dan location tracking pada aplikasi EM-10T telah
dapat menampilkan data dengan rata-rata error tidak melebihi 5%. Maka sistem dikatakan
bekerja dengan baik memenuhi spesifikasi yang telah ditentukan. Data pada aplikasi diperbarui
setiap 15 detik. Waktu tersebut merupakan delay pengiriman data pada Thingspeak.

Alat dan aplikasi EM-IOT memperhatikan aspek teknologi dengan menerapkan teknologi
loT dan aplikasi ditujukan untuk pengguna Android. Selain itu, alat EM-IOT dilengkapi sistem
anti air dengan rating 1P22.



BAB 1 : Definisi Permasalahan

Jumlah kendaraan bermotor mengalami peningkatan setiap tahunnya. Berdasarkan data
Badan Pusat Statistik, tahun 2018 sebanyak 126.508.776 unit kendaraan bermotor yang ada di
Indonesia [1]. Satu tahun setelahnya meningkat menjadi 5,8% sehingga pada tahun 2019 jumlah
kendaraan bermotor di Indonesia telah mencapai 133.617.012 unit [1].

Meningkatnya jumlah kendaraan bermotor menyebabkan konsumsi bahan bakar fosil ikut
meningkat. Penggunaan bahan bakar fosil memiliki dampak buruk khususnya untuk lingkungan.
Gas hasil pembakaran bahan bakar pada kendaraan bermotor menghasilkan emisi yang
menyebabkan pencemaran udara [2]. Untuk meminimalisir hal tersebut, kini kendaraan bermotor
menggunakan energi ramah lingkungan yaitu listrik sebagai energi penggerak [3].

Indonesia tengah mempersiapkan untuk memasuki era kendaraan listrik dengan
diterbitkannya Peraturan Presiden Nomor 55 Tahun 2019 tentang Percepatan Program
Kendaraan Bermotor Listrik Berbasis Baterai (Battery Electric Vehicle/BEV) untuk Transportasi
Jalan [4]. Berdasarkan peraturan tersebut kedepannya pemerintah menargetkan pengembangan
kendaraan listrik hingga tahun 2035. Pemerintah menargetkan produksi pada tahun 2030
mencapai kurang lebih 3 juta kendaraan listrik.

Selain produksi kendaraan dibutuhkan fasilitas penunjang untuk kendaraan listrik yaitu
Stasiun Pengisian Kendaraan Listrik Umum atau yang disebut dengan SPKLU. Menurut data
dari Kementerian ESDM tercatat baru 187 unit SPKLU yang beroperasi dan tersebar di 155
lokasi di seluruh Indonesia yang mayoritas berada di Pulau Jawa per-September 2021 [5].
Dengan 18 unit yang tersebar di 16 titik wilayah Jawa Tengah dan D. I. Yogyakarta.

Kendaraan listrik di Indonesia tidak terlepas dari permasalahan. Salah satu permasalahan
tersebut adalah jangkauan jarak yang terbatas dan ketersediaan stasiun pengisian listrik.
Umumnya kendaraan listrik khususnya mobil listrik dalam sekali pengisian bahan bakar dapat
berjalan sejauh 200 hingga 400 kilometer [6]. Hal tersebut memiliki dampak apabila kendaraan
listrik digunakan jarak jauh maka diperlukannya persiapan dan penyesuaian energi tersimpan
pada baterai agar tidak mengganggu perjalanan. Sebab pengisian baterai membutuhkan waktu
yang lama dan ketersediaan stasiun pengisian hingga pengisian fast charging saat ini masih
terbatas.

Berdasarkan uraian diatas, maka diperlukannya sistem untuk monitoring kondisi baterai
dan posisi kendaraan. Monitoring kondisi baterai diperlukan untuk mengetahui sisa tegangan dan
sisa jarak tempuh. Dan monitoring lokasi terkini kendaraan diperlukan agar mempermudah

mengetahui lokasi terkini kendaraan.


https://www.zotero.org/google-docs/?SDRrzt
https://www.zotero.org/google-docs/?broken=BgKrsv
https://www.zotero.org/google-docs/?Y7DSHJ
https://www.zotero.org/google-docs/?13L1bE
https://www.zotero.org/google-docs/?3lYuoq
https://www.zotero.org/google-docs/?J1zy1o

Pembuatan sistem monitoring baterai dan location tracking kendaraan listrik terbagi
menjadi dua yaitu, hardware dan software dengan batasan realistis sebagai berikut:
1. Hardware dirancang tahan terhadap air.
2. Sistem menggunakan baterai dengan tegangan maksimal sebesar 54 volt dan threshold
baterai 39 volt.
3. Sistem location tracking hanya dapat diakses di ruangan terbuka.
Selain batasan realistis, pembuatan sistem ini terdapat batasan masalah sebagai berikut:
1. Sistem dirancang dengan menggunakan teknologi wireless [7].
2. Sistem dapat dipantau hanya melalui smartphone khusus Android.
Tujuan dari perancangan alat ini adalah memberikan solusi alternatif untuk pemantauan
dan manajemen pemakaian baterai pada kendaraan listrik serta lokasi terkini kendaraan listrik.
Manfaat dari perancangan alat ini adalah mempermudah untuk mengatur waktu charging baterai

kendaraan dan mengetahui lokasi kendaraan.


https://www.zotero.org/google-docs/?YFlpm8

BAB 2 : Observasi

Proses observasi memiliki tujuan untuk memastikan bahwa rancangan sistem monitoring
baterai dan location tracking berbasis 10T yang dibuat sesuai dengan batasan yang telah
ditentukan sebelumnya. Untuk mencapai tujuan tersebut, diperlukan pengumpulan informasi dari
penelitian-penelitian sejenis yang telah dilakukan sebelumnya. Tabel 2.1 mencakup sumber
informasi terkait solusi yang memungkinkan untuk membantu melakukan monitoring baterai dan

location tracking berbasis 10T pada motor listrik.

Tabel 2.1. Kumpulan solusi yang identik dengan proyek tugas akhir

Penulis

Usulan Solusi

Hasil / Evaluasi

Adam Zuhdi Sisyadi
(2020)[8]

untuk
dan

Alat  sistem monitoring
membaca nilai tegangan, arus,
kecepatan pada mobil listrik. Data
monitoring akan dikirimkan menuju
Graphic  User Interface  (GUI)
Thingspeak menggunakan jaringan
internet yang berasal dari hotspot

Hasil perancangan sistem monitoring data
tegangan, arus, dan kecepatan
menggunakan  interface Thingspeak
berbasis 10T memiliki delay pembacaan

15 detik. Akan tetapi, sistem memiliki
kekurangan  vaitu  belum adanya
monitoring untuk perhitungan  jarak

handphone. tempuh dan konsumsi daya (Wh).
Fitria Dayanti. (2018) [9] Sistem charging dan monitoring pada | Hasil perancangan sistem charging dan
pengisian  baterai agar  dapat| monitoring dapat bekerja untuk memenuhi

terkontrol dengan baik sesuai dengan
tegangan pengisian baterai  pada
baterai level tegangan 12 volt DC
berbasis mikrokontroler ATMegal6.
Monitoring  baterai dilakukan untuk
mengetahui nilai tegangan masukan
baterai, daya baterai, dan sisa daya
baterai.

tegangan minimum dalam  melakukan
pengisian. Dengan tegangan  pengisian
13,38 volt dan didapatkan nilai daya
sebesar 16,11 Watt. Pembacaan tegangan
pada sistem ini menggunakan sensor
tegangan yang tersusun dari rangkaian
pembagi tegangan. Sistem monitoring
baterai mampu menyediakan informasi
untuk mengetahui nilai tegangan input
charge  controller,  output charge
controller, arus pengisian baterai, dan
daya baterai. Tegangan pengisian diatur
dengan nilai antara 13 volt hingga 14 volt
dengan menggunakan switching  mosfet
yang diatur oleh ATMegal6. Sistem ini
memiliki kekurangan yaitu tidak adanya
data logger untuk menyimpan nilai daya
baterai.

M. A. Budiman, dkk.
(2020)[10]

Sistem  pelacak dan pengendali
kendaraan  jarak jauh dengan
menggunakan teknologi komunikasi
satelit GPS untuk mendapatkan nilai
koordinat  lokasi (latitude  dan
longitude) dengan sensor GPS NEO
dan divisualisasikan  menggunakan
Google Maps secara real time.
Sistem pengendali jarak jauh dengan
menggunakan modul NodeMCU V3
yang terhubung pada  koneksi
internet. Sistem dilengkapi  sistem
keamanan berupa fingerprint.

Hasil  perancangan  sistem dapat
mengetahui  status  kondisi baterai
kendaraan maupun baterai alat pelacak.
Aplikasi dapat mengirimkan  perintah
untuk mengoperasikan mesin dan klakson
kendaraan.  Sistem ini memiliki
kekurangan vyaitu diperlukannya  koneksi
Wi-Fi sebagai sarana komunikasi alat
sehingga pengguna  harus menggunakan
modem supaya alat dapat berfungsi dan
mengirimkan data pada server.

Berdasarkan hasil studi literatur yang termuat pada Tabel 2.1, didapatkan informasi yang

dapat dikembangkan menjadi usulan terbaik dari solusi permasalahan yang diangkat, yaitu



https://www.zotero.org/google-docs/?pmR16l
https://www.zotero.org/google-docs/?cJRUsQ
https://www.zotero.org/google-docs/?qHdoov

sistem monitoring baterai dan location tracking pada motor listrik dengan spesifikasi sebagai
berikut:

1.
2.

Alat memiliki dimensi berukuran 8,5 x 10 x 3,5 cm.

Alat dapat mendeteksi lokasi terkini, sisa tegangan, persentase tegangan, dan sisa jarak
tempuh dengan toleransi kesalahan maksimal 5%.

Aplikasi dapat diakses melalui smartphone khusus Android dengan versi minimum 5.0 —
5.0.2 (API 21) .

Sistem komunikasi alat menggunakan protokol wireless yaitu Wi-Fi untuk mengirimkan
data.

Pengiriman data dari sensor yang telah terhubung Wi-Fi menuju database memiliki delay
maksimal 15 detik.

Sumber sistem menggunakan tegangan DC sebesar 5 volt yang bersumber dari baterai
motor listrik yang telah di step down.

Alat memiliki perlindungan dengan rating IP22 yaitu kemampuan tahan dari percikan air

dan sentuhan jari atau benda serupa.



BAB 3 : Usulan Perancangan Sistem
3.1 Usulan Rancangan Sistem
Perancangan sistem dalam project capstone design dilakukan berdasarkan metode design
thinking. Metode design thinking memiliki kerangka pemikiran yang terbagi menjadi 3 dasar
yaitu, understand, explore, dan materialize yang ditunjukkan pada Gambar 3.1. Dan untuk
pembuatan usulan sistem dilakukan implementasi design thinking dalam bentuk diagram blok
yang terdiri dari proses identifikasi masalah, studi literatur, usulan solusi, perancangan alat,

pengujian dan pengambilan data, serta analisa alat yang ditunjukkan pada Gambar 3.2.

EMPATHIZE DEFINE IMPLEMENT
v - i — ; 9
) -
UNDERSTAND EXPLORE MATERIALIZE

Gambar 3.1. Siklus perancangan suatu sistem rekayasa

Identifikasi Studi _ Usulan
Masalah Literatur Solusi

A

Pengujian dan
Pengambilan Data
Pada Alat

Perancangan
Alat

A

Finalisasi Alat

Gambar 3.2. Diagram blok perancangan sistem

Pada tahapan awal melakukan identifikasi masalah. Diperlukannya informasi mengenai
kendaraan listrik di Indonesia. Berdasarkan informasi tersebut, kendaraan listrik di Indonesia
sudah mulai berkembang. Akan tetapi, keterbatasan Stasiun Pengisian Kendaraan Listrik Umum

(SPKLU) khususnya di wilayah Yogyakarta. Hal tersebut mengakibatkan ruang gerak pengguna
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kendaraan listrik menjadi terbatas. Dari hal tersebut diangkat permasalahan mengenai pembuatan

sistem monitoring baterai dan location tracking bagi kendaraan listrik.

Tahapan selanjutnya dengan melakukan studi literatur. Studi literatur dilakukan
berdasarkan hasil identifikasi permasalahan. Studi literatur memiliki tujuan untuk menentukan
komponen dan spesifikasi alat agar mencapai usulan solusi terbaik.

Berdasarkan hasil studi literatur didapatkan beberapa usulan alternatif. Terdapat dua
usulan alternatif untuk permasalahan ini, yaitu:

1. Monitoring baterai dan estimasi penggunaan daya untuk rute perjalanan berbasis 10T.
Protokol komunikasi menggunakan wireless yaitu Wi-Fi. Hasil produk yang diusulkan
berupa hardware yaitu alat dan software yaitu aplikasi.

2. Monitoring baterai dan estimasi penggunaan daya untuk rute perjalanan berbasis loT.
Protokol komunikasi menggunakan wireless yaitu bluetooth. Hasil produk yang diusulkan
berupa hardware yaitu alat dan software yaitu aplikasi.

Usulan pertama dipilih sebagai usulan solusi untuk mengatasi permasalahan yang dibahas. Hal

tersebut dikarenakan Wi-Fi memiliki kecepatan transfer data yang lebih tinggi, jarak transmisi

yang lebih jauh, serta bandwidth yang lebih besar. Akan tetapi pada proses realisasi terjadi
perubahan usulan menjadi monitoring baterai dan lokasi terkini dari kendaraan listrik.

Monitoring baterai dilakukan untuk mengetahui tegangan, persentase tegangan, serta sisa jarak

tempuh.

Perancangan alat berdasarkan hasil usulan solusi. Sistem alat dirancang terbagi menjadi
dua, yaitu hardware dan software. Hardware maupun software dirancang untuk memenuhi
spesifikasi yang telah ditentukan. Perancangan sistem juga harus memenuhi standar keteknikan.
Standar keteknikan dalam perancangan ini adalah tegangan yang masuk ke dalam NodeMCU
ESP 12E tidak melebihi tegangan operasi yaitu 3,3 volt. Maka, sistem dirancang menggunakan
rangkaian pembagi tegangan.

Tahapan pengujian dan pengambilan data dilakukan bertujuan memastikan alat telah
sesuai dengan spesifikasi dan menyelesaikan permasalahan yang ada. Pengujian dilakukan
dengan membandingkan hasil aplikasi dengan parameter pembanding. Hal tersebut dilakukan
untuk mengetahui nilai akurasi sistem berdasarkan nilai error.

Tahapan akhir yaitu melakukan finalisasi alat. Finalisasi alat dengan melakukan analisa.
Analisa dilakukan berdasarkan data hasil pengujian.

Sistem yang dirancang bernama EM-IOT merupakan sistem monitoring baterai dan

lokasi terkini kendaraan listrik. Monitoring baterai pada sistem EM-1IOT menampilkan tegangan,
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persentase baterai, dan sisa jarak tempuh. Sistem ini dirancang berbasis 10T. Berikut merupakan

diagram blok sistem EM-IOT yang ditunjukkan dengan Gambar 3.3.

Step Down hr"‘b,u‘\:c,
XL7015 Authentication
. 4
Pembagi |
2 ANgs |
Tegangan ! H
NodeMCU , Aplikasi
-~ — — ospeak F---+ !
ESP 12F Thingspeak Android
Sensor GPS
NEO 6M

Keterangan :

— : Wire

----+ : Wireless

W o -

<+---+ : Komunikasi dua arah secara wireless

Gambar 3.3. Diagram blok sistem

EM-10T memiliki cara kerja yang diawali dengan pembacaan tegangan dari baterai
motor listrik dengan menggunakan rangkaian pembagi tegangan, dan pembacaan nilai latitude
dan longitude untuk mendapatkan titik lokasi dengan menggunakan sensor GPS NEO 6M. Dari
hasil pembacaan tersebut diolah menggunakan mikroprosesor NodeMCU ESP 12E. Hasil
keluaran dari NodeMCU ESP 12E berupa tegangan baterai tersisa, persentase baterai, sisa jarak
tempuh, dan lokasi terkini kendaraan. Hasil keluaran tersebut selanjutnya dikirim menuju
Thingspeak dengan menggunakan koneksi Wi-Fi. Data yang telah tersimpan pada Thingspeak
akan ditampilkan pada aplikasi Android. Pada aplikasi Android terdapat fitur keamanan
menggunakan akun. Data akun yang terdaftar disimpan pada Firebase Authentication.

Rangkaian pembagi tegangan terdiri dari dua buah resistor seperti pada Gambar 3.4.
Rangkaian pembagi tegangan berfungsi untuk menurunkan input tegangan dengan rentang O
hingga 54 volt. Penurunan nilai tegangan input dilakukan untuk menyesuaikan tegangan operasi
dari mikrokontroler yang digunakan. Hal ini dilakukan agar tidak melebihi tegangan operasi
tersebut. Oleh karena itu, dilakukan perhitungan nilai resistor pada pembagi tegangan melalui

Persamaan 3.1 dan Persamaan 3.2.

12



Ri R

(NI

Gambar 3.4. Rangkaian pembagi tegangan

2

X

(3.1)
Maka, untuk mendapatkan nilai R1 dan R2 sebagai berikut.
Saat Vin = 54 volt

(3.2)
Saat Vin = 0 volt

Hasil pembacaan tegangan baterai diolah menjadi persentase. Perhitungan persentase
baterai memperhatikan dua parameter, yaitu tegangan maksimal baterai sebesar 54 volt dan

threshold baterai sebesar 39 volt. Persentase baterai dapat diperoleh dengan Persamaan 3.3.

(3.3)

x 100

x 100

Hasil pembacaan tegangan baterai diolah menjadi sisa jarak tempuh. Perkiraan ini
didasari data dari pengujian motor listrik EMPUS yang digunakan sebagai objek uji coba. Motor

listrik ini menghabiskan 0,4 volt untuk 1 km perjalanan. Perkiraan sisa jarak aplikasi EM-10T
diperoleh dengan Persamaan 3.4.

(3.4)
Berdasarkan uraian diatas, sistem EM-IOT memiliki

flowchart program yang
ditunjukkan pada Gambar 3.5. Serta rangkaian skematik hardware EM-1OT pada Gambar 3.6.
Dan desain kemasan alat EM-IOT ditunjukkan pada Gambar 3.7.

13



S @

print
nilai, Vmodul, hasilfix, persen.

l sisa. location

Vmodul = (nilai*3.3)/1024;
hasil = Vmodul {R2/(R1+R2)):
void setup() hasilfix = (hasil*54)/57;
serial.begin(115200),
ss.begin(GPSBaud),
wifi.begin(ssid, password)

v

] Tidak persen = 0;
void loop() sisa = 0; latitude = (gps.location.lat()):

longitude = (gps.location.Ing());

v

Setting Thingspeak field,
channel. APIKey

Inisialisasi
library, variabel,

koneksi wifi, thingspeak
channel dan APIkey

nilai = analogRead({analogPin)

Ya

persen = ((hasilfix-39)/15)*100;
sisa = (hasilfix - 39)/0.4);

PN

(gps.date.is
Valid())

if
(gps.encode
(ss.read())

void baterai ()

l

void
displayInfo()

il
(gps.time.is
Valid())

print
jam, menit, detik,
centisecond

Gambar 3.5. Flowchart program
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Gambar 3.6. Skematik rangkaian



Gambar 3.7. Desain kemasan alat

Hasil pembacaan monitoring baterai dan location tracking dari hardware ditampilkan
melalui software. Tampilan atau User Interface yang dirancang berbentuk aplikasi Android.
Desain User Interface dirancang menggunakan Kodular. Aplikasi EM-IOT terdiri dari sistem
keamanan dengan pembuatan akun. Terdapat tampilan home untuk memilih fitur dan logout.
Terdapat tiga fitur yaitu, baterai, maps, dan daftar SPKLU. Pada fitur baterai menampilkan
tegangan baterai, persentase baterai, dan sisa jarak. Terdapat notifikasi apabila baterai akan habis
dan baterai dalam keadaan penuh. Pada fitur maps menampilkan nilai latitude dan longitude serta
peta lokasi dari kendaraan. Dan fitur daftar SPKLU menampilkan daftar-daftar SPKLU. Daftar
tersebut merupakan simulasi lokasi SPKLU. Berikut desain aplikasi yang ditunjukkan pada
Gambar 3.8.

Welcome!
Login

To Your Account
Remember Me!

Remember Me! & Login

Create OR

Welcome!

Create

An Account

BﬂnEf’)‘
r (1}
Simulasi
Charging Station

(b) (©
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Latitude Longitude < Daftar Lokasi Charging Station
-7.687011 110.410550
1. Charging Station Kawasan Candi
Informasi Baterai Rremanan
+ f J1. Raya Solo - Yogyakarta
ol No.16 Prambanan, Kab.Sleman,
= ¥ Daerah Istimewa Yogayakarta,
55571.
Sisa Baterai : Taman 2. Charging Station PLN UP3
samping 3

Yogyakarta

J1. Gedongkuning No.3,
Q Pringgolayan, Banguntapan,
Bantul, DIY, 55198.

Tegangan Baterai :

Sisa Jarak Tempuh :

3. Charging Station Taman Wisata
G = Candi Borobudur

Kawasan Candi Borobudur,
Magelang, Jawa Tengah, 56553,

4. Charging Station PLN UP3
Surakarta

J1. Slamet Riyadi No.468,
Q Purwosari, Kec. Laweyan, Kota
Surakarta, Jawa Tengah.

(d) (€) ®
Gambar 3.8. Usulan rancangan aplikasi untuk pengguna. (a) Tampilan sign up aplikasi, (b)

tampilan login aplikasi (c) tampilan pilihan fitur, (d) tampilan monitoring baterai, (e) tampilan
location tracking, (f) tampilan daftar SPKLU.

Pada fitur monitoring baterai terdapat notifikasi peringatan. Saat persentase baterai
sebesar 50% aplikasi EM-IOT menampilkan notifikasi peringatan baterai akan habis yang
ditunjukkan pada Gambar 3.9. Kemudian saat persentase baterai sebesar 34% aplikasi EM-10T
menampilkan notifikasi untuk charging (Gambar 3.10). Persentase 34% dipilih sebagai perintah
untuk charging sebab objek pengujian yaitu motor EM-PUS tidak mampu untuk dilakukan
perjalanan. Dan saat persentase baterai menunjukkan 100% aplikasi EM-IOT menampilkan

notifikasi bahwa baterai penuh (Gambar 3.11).

<

Gambar 3.9. Tampilan notifikasi saat persentase baterai 34%
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Gambar 3.10. Tampilan notifikasi saat persentase baterai 50%

<

Gambar 3.11. Tampilan notifikasi saat persentase baterai 100%

Berdasarkan usulan desain dan spesifikasi yang telah ditentukan, maka diperlukan

inventarisasi kebutuhan sistem perangkat keras. Tabel 3.1 memperlihatkan kebutuhan sistem

sesuai usulan dan spesifikasi yang dibutuhkan.

Tabel 3.1. Inventarisasi kebutuhan usulan sistem alat

No

Nama Alat

Keterangan

Perangkat untuk kemasan alat

Dibuat untuk menempatkan rangkaian elektronis yang telah dibuat
agar terlindungi dari panas dan tetesan air dengan rating 1P22.
Memiliki dimensi 8,5 x 10 x 3,5 cm.

Mikrokontroler NodeMCU ESP
12E

Memiliki fungsi untuk mengolah data dari rangkaian pembagi
tegangan dan sensor GPS sebelum di upload ke cloud server yang
digunakan yaitu Thingspeak. NodeMCU ESP 12E dipilih sebab

memiliki harga yang relatif murah dengan kemampuan module Wi-Fi.

Resistor

Resistor yang dirangkai seri memiliki fungsi sebagai rangkaian
pembagi tegangan pada sumber tegangan yang bertujuan untuk
menurunkan tegangan agar dapat diolah pada mikrokontroler.
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No Nama Alat Keterangan

Memiliki fungsi untuk membaca titik koordinat suatu lokasi dengan
menggunakan dua parameter, yaitu latitude (garis lintang) dan

4 Sensor GPS NEO 6M longitude (garis bujur). Sensor ini memiliki akurasi posisi mencapai 2
meter dengan dimensi yang tidak terlalu besar yaitu: GPS Board
sebesar 22x30x4 mm, dan antena 20x5x5 mm.

Memiliki fungsi untuk menurunkan tegangan baterai maksimal 54 volt
hingga 5 volt yang digunakan sebagai sumber daya utama alat. Modul
5 Modul Step Down XL7015 Step Down XL7015 dipilih sebab memiliki tegangan operasi
maksimum 80 volt dengan tegangan keluaran yang dapat diatur dari
1,25 volt hingga 20 volt.

3.2 Metode Uji Coba dan Pengujian Usulan Rancangan Sistem

Pengujian terbagi menjadi dua bagian yaitu monitoring baterai dan location tracking.
Pengujian sistem dilakukan untuk memastikan sistem dapat bekerja dengan baik. Sistem bekerja
dengan baik apabila memenuhi toleransi error 5% pada hasil pembacaan tegangan, persentase,
sisa jarak, latitude, dan longitude. Pelaksanaan pengujian dilakukan pada area Kampus Terpadu
Universitas Islam Indonesia. Pengambilan data dilakukan saat awal dan akhir setiap rute
pengujian.

Pengujian monitoring baterai menggunakan baterai dengan tegangan maksimal 54 volt
dan threshold 39 volt. Pengukuran tegangan dilakukan dengan voltmeter dan pembacaan pada
aplikasi EM-IOT. Kemudian, dilakukan perhitungan error dari hasil tersebut. Data persentase
dan sisa tegangan pada aplikasi kemudian dibandingkan berdasarkan perhitungan. Berdasarkan
data tersebut, perhitungan error juga dilakukan.

Pengujian location tracking terbagi menjadi dua, yaitu nilai latitude dan longitude.
Latitude dan longitude merupakan koordinat letak geografis yang selalu terdapat pada setiap
lokasi. Latitude merupakan garis bujur yang mana terbentang dari utara hingga selatan,
sedangkan longitude merupakan garis lintang yang mana terbentang dari barat hingga timur.
Pengujian dilakukan dengan melakukan penentuan lokasi menggunakan Google Maps.
Berdasarkan lokasi tersebut, dilakukan pengambilan data dengan menggunakan aplikasi EM-

IOT. Hasil tersebut kemudian dilakukan perhitungan error.
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BAB 4 : Hasil Perancangan Sistem

4.1 Kesesuaian Usulan dan Hasil Perancangan Sistem

Proses realisasi sistem terdapat perubahan dari rencana perancangan. Perubahan
dilakukan sebab alat tidak dapat bekerja dengan baik. Dilakukan perubahan rancangan yang agar
sistem dapat bekerja dengan baik. Adapun perbedaan antara rancangan usulan dan realisasi hasil
rancangan yang termuat pada Tabel 4.1

Tabel 4.1 Perbandingkan usulan dan hasil perancangan sistem

No Spesifikasi Usulan Realisasi
1 Judul EM-10T :  Sistem Monitoring| EM-IOT : Sistem Monitoring Baterai dan
Persentase Baterai dan Estimasi Location Tracking Berbasis 10T pada
Pengguna Daya untuk Rute| Motor Listrik.
Perjalanan Berbasis loT  pada
Motor Listrik
2 Desain
5 ,
=
3 Sistem Menggunakan mikrokontroler [ Menggunakan mikrokontroler NodeMCU
NodeMCU  ESP32, sensor| ESP 12E, rangkaian pembagi tegangan,
tegangan, sensor  ACS712, dan| dan sensor GPS.
sensor GPS.
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4.2 Kesesuaian Perencanaan dalam Manajemen Tim dan Realisasinya

Pengerjaan usulan rancangan sistem EM-IOT terdapat kemunduran waktu dikarenakan
pada implementasi dan pengujian sistem terdapat perubahan. Perubahan tersebut meliputi
penggantian sistem yang digunakan sehingga memakan waktu pengerjaan menjadi lebih lama
dari perkiraan sebelumnya. Hal tersebut juga mempengaruhi Rancangan Anggaran Biaya (RAB)
yang telah diusulkan sebelumnya. Maka, Tabel 4.2 dan Tabel 4.3 memuat perbandingan antara
usulan waktu dengan realisasi pelaksanaan dan RAB usulan dengan RAB realisasi.

Tabel 4.2 Kesesuaian antara usulan dan realisasi timeline pengerjaan Tugas Akhir 2

No Kegiatan Usulan waktu Realisasi Pelaksanaan
1 Pembelian alat dan| Februari Februari — Mei

bahan
2 Perancangan sistem [ Maret — April Maret — Mei

dengan usulan
3 Pengujian Sistem April Mei — Juni

Tabel 4.3 Kesesuaian RAB Tugas Akhir antara usulan dan realisasi
- Jenis Pengeluaran Usulan Biaya Realisasi Biaya
Kuantitas Total Harga Kuantitas Total Harga

1 NodeMCU ESP32 1 pcs Rp 85.000,- 0 pcs Rp 0,-
2 Module GPS gPR1 £5 1 pcs Rp 50.000,- 1 pcs Rp 65.000,-

NEO-6M
3 Sensor ACS712 30A 1 pcs Rp 25.000,- 0 pcs Rp 0,-
4 Sensor Tegangan DC 25V 1 pcs Rp 10.000,- 0 pcs Rp 0,-
5 Jasa Cetak Case 1 pcs Rp 350.000,- 1 pcs Rp 35.000,-
6 NodeMCU ESP 12E 0 pcs Rp O,- 1 pcs Rp 50.000,-
7 Resistor 0 pcs Rp 0,- 2 pcs Rp 300,-
8 Module Step Down XL7015 0 pcs Rp O,- 1 pcs Rp 18.000,-
9 Jasa Cetak PCB 1 pcs Rp 100.000,- 1 pcs Rp 87.000,-

Total Rp 595.000,- Rp 255.000,-

4.3 Analisis dan Pembahasan Kesesuaian antara Perencanaan dan Realisasi
Berdasarkan hasil perancangan, pembuatan, dan pengujian alat terdapat perbaikan.
Perbaikan bertujuan agar sistem yang dibuat tetap sesuai dengan tujuan awal yaitu memberikan
solusi alternatif untuk mempermudah pemantauan dan manajemen penggunaan kendaraan listrik.
Perubahan judul disebabkan oleh perubahan rancangan sistem yang semula dapat
melakukan estimasi daya suatu rute perjalanan yang akan ditempuh. Hal tersebut tidak dapat
direalisasikan karena keterbatasan Kodular yang tidak dapat mengakses APIKey dari
openrouteservice untuk dapat menampilkan navigasi rute. Selain itu perubahan penggunaan
19



mikrokontroler yang sebelumnya diusulkan menggunakan NodeMCU ESP32 menjadi
NodeMCU ESP 12E. Hal ini disebabkan program yang telah dibuat tidak dapat dijalankan
dikarenakan kualitas komponen dan fabrikasi, sehingga NodeMCU ESP 12E dipilih sebagai
solusi alternatif. Perubahan sensor tegangan menjadi rangkaian pembagi tegangan. Hal ini
dikarenakan sensor tegangan hanya dapat membaca tegangan maksimal 25 volt. Maka, rangkaian
pembagi tegangan dipilih agar sistem dapat membaca tegangan baterai yang terpasang pada
motor listrik dengan kapasitas 54 volt. Dan sensor ACS712 yang merupakan sensor arus tidak
digunakan pada realisasi karena perubahan judul yang semula terdapat estimasi daya menjadi
tidak ada sehingga tidak diperlukannya sensor arus dalam realisasi.

Perubahan terakhir dari desain tempat hardware dan desain software. Desain hardware
semula berukuran 15 x 10 x 6 cm menjadi 8,5 x 10 x 3,5 cm. Perubahan tersebut dilakukan agar
memudahkan menyimpan alat pada motor listrik dan menghemat biaya. Perubahan desain
software yang semula dalam satu halaman terdapat dua fitur menjadi satu halaman untuk satu
fitur. Hal ini dikarenakan agar mempermudah pengguna untuk melihat lebih jelas baik untuk

monitoring baterai maupun lokasi.
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BAB 5 : Implementasi Sistem dan Analisis

5.1 Hasil dan Analisis Implementasi

Pengujian dilakukan pada tanggal 20 Juni 2022 di area Kampus Terpadu Universitas Islam
Indonesia dengan lima rute perjalanan yang bervariasi antara lain rute pertama (Gedung
Olahraga Ull — Gedung Olahraga Ull) pada Gambar 5.1, rute kedua (Gedung Fakultas Teknologi
Industri Ull- Gedung Fakultas Hukum Ull) pada Gambar 5.2, rute ketiga (Gedung Fakultas
Hukum Ull — Gedung Fakultas Hukum Ull) pada Gambar 5.3, rute keempat (Gerbang Utama
Ull — Gerbang Utama Ull) pada Gambar 5.4, dan rute kelima (Gedung Perpustakaan Ull —
Gedung Perpustakaan Ull) pada Gambar 5.5. Berdasarkan hasil pengujian kemudian dilakukan

perhitungan nilai error dengan menggunakan Persamaan 5.1.
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5.1.1 Monitoring Baterai
Pengujian monitoring tegangan baterai dilakukan pengambilan data pada titik awal dan

titik akhir di setiap rute perjalanan. Sebelum melakukan pengujian dilakukan voltmeter digital
dengan multimeter sebagai alat ukur tegangan (Gambar 5.6). Hasil pengujian tegangan baterai
ditunjukkan pada Tabel 5.1.

Gambar 5.6. Perbandingan pengukuran antara multimeter dengan voltmeter digital. (a)
Pengukuran tegangan baterai dengan multimeter, (b) pengukuran tegangan baterai dengan
voltmeter digital

Tabel 5.1 Hasil uji coba monitoring tegangan baterai

Tegangan yang Terbaca pada Tegangan yang Terbaca pada
voltmeter (Volt) EM-10T (Volt) Error (%)
Rute Awal Akhir Awal Akhir Awal Akhir

1 52,2 51,8 53,16 52,72 1,83 1,78

2 51,8 51,4 52,66 52,33 1,66 1,8

3 51,4 51,0 52,33 51,78 18 1,53

4 50.7 49.8 51,40 50,80 1,38 2

5 49,8 49,4 50,74 50,25 1,89 1,72
Rata-Rata Error 1,71 1,77

Hasil pembacaan tegangan baterai yang tertampil pada aplikasi EM-1OT diolah menjadi

persentase. Hasil pengujian persentase baterai termuat pada Tabel 5.2.
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Tabel 5.2 Hasil uji coba persentase pegangan baterai

Persentase Tertampil Perhitungan
Tegangan (volt) pada Aplikasi (%) Persentase (%) EXionco)
Rute Awal Akhir Awal Akhir Awal Akhir Awal Akhir

1 53,16 52,72 94 91 94,4 91,47 0,42 0,51
2 52,66 52,33 91 88 91,07 88,87 0,08 0,98
3 52,33 51,78 88 85 88,87 85,20 0,98 0,23
4 51,40 50,80 82 78 82,67 78,67 0,81 0,85
5 50,74 50,25 78 75 78,27 75,00 0,34 0

Rata-Rata Error 0,53 0,52

sisa jarak tempuh. Hasil pengujian sisa jarak tempuh termuat pada Tabel 5.3.

Hasil pembacaan tegangan baterai yang tertampil pada aplikasi EM-1OT diolah menjadi

Tabel 5.3 Hasil uji coba sisa jarak

Sisa Jarak Tempuh Perhitungan Jarak
Tegangan (volt) Tertampil pada g Error (%)
Aplikasi (km) Tempuh (km)
Rute

Awal Akhir Awal Akhir Awal Akhir Awal Akhir

1 53,16 52,72 35 34 35,4 34,3 1,13 0,87
2 52,66 52,33 34 33 34,15 33,33 0,44 0,98
3 52,33 51,78 33 31 33,33 31,95 0,98 2,97
4 51,40 50,80 31 29 31,00 29,50 0 1,69
5 50,74 50,25 29 28 29,35 28,13 1,19 0,44
Rata-Rata Error 0,75 1,39

Hasil pengujian monitoring baterai yang terdiri dari tegangan, persentase baterai, dan sisa

jarak tempuh yang tertampil pada aplikasi EM-IOT telah dapat menampilkan data dengan rata-

rata error tidak melebihi 5%. Maka sistem dikatakan bekerja dengan baik memenuhi spesifikasi

yang telah ditentukan. Data pada aplikasi diperbarui setiap 15 detik. Waktu tersebut merupakan

delay pengiriman data pada Thingspeak.

5.1.2 Location Tracking

Pengujian location tracking dilakukan dengan penentuan lokasi awal dan akhir rute

dengan menggunakan Google Maps untuk dapat mengetahui nilai latitude dan longitude yang

sesungguhnya. Pembacaan nilai latitude dan longitude menggunakan penulisan jenis DD

(Derajat Desimal). Pengambilan data dilakukan pada titik awal dan akhir di setiap rute

24




perjalanan yang telah ditentukan. Hasil uji coba nilai latitude dan longitude pada awal rute
perjalanan termuat pada Tabel 5.4 dan akhir rute perjalanan pada Tabel 5.5.

Tabel 5.4 Hasil Uji Coba Location Tracking Saat Awal Rute Perjalanan

Titik Lokasi Sebenarnya Titik Lokasi EM-1OT Error (%)

KB Latitude Longitude Latitude Longitude Latitude Longitude
1 -7.686477 110.409726 -7.686530 110.409733 0,0007 0,000006
2 -7.686700 110.410362 -7.686714 110.410372 0,0002 0,000009
3 -7.688885 110.413215 -7.688910 110.413198 0,0003 0,000015
4 -7.687679 110.418630 -7.687731 110.418542 0,0007 0,00008
5 -7.688699 110.415420 -7.688617 110.415496 0,0011 0,000069

Rata-Rata Error 0,0006 0,00004
Tabel 5.5 Hasil Uji coba location tracking saat akhir rute perjalanan
Titik Lokasi Sebenarnya Titik Lokasi EM-1IOT Error (%)

Rute Latitude Longitude Latitude Longitude Latitude Longitude
1 -7.686477 110.409726 -7.686532 110.409772 0,0007 0,000042
2 -7.689126 110.413310 -7.689292 110.413271 0,0022 0,000035
3 -7.688885 110.413215 -7.688910 110.413198 0,0003 0,000015
4 -7.687679 110.418630 -7.687731 110.418542 0,0007 0,00008
5 -7.688699 110.415420 -7.688642 110.415534 0,0007 0,000103

Rata-Rata Error 0,0009 0,00006

Hasil pengujian location tracking yang terdiri dari nilai latitude dan longitude yang
tertampil pada aplikasi EM-IOT telah dapat menampilkan data dengan rata-rata error tidak
melebihi 5%. Maka sistem dikatakan bekerja dengan baik memenuhi spesifikasi yang telah
ditentukan. Data pada aplikasi diperbarui setiap 15 detik. Waktu tersebut merupakan delay

pengiriman data pada Thingspeak.

5.2 Pengalaman Pengguna
Uji penggunaan aplikasi EM-IOT dilakukan kepada partisipan. Hal tersebut bertujuan
untuk memperoleh masukan terkait aplikasi yang telah dibuat dari partisipan sebagai pengguna.

Tabel 5.6 merupakan hasil tanggapan dan masukan dari pengguna setelah menggunakan aplikasi.
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Tabel 5.6 Pengalaman pengguna

No Fitur/Komponen Capaian Aksi/Perbaikan
1 Fungsi Fungsi sebagai monitoring | Fungsi monitoring baterai yang terdiri
tegangan baterai, persentase | dari tegangan baterai, persentase baterai,
baterai, sisa jarak, dan lokasi dan sisa jarak serta monitoring lokasi
terkini yang ditampilkan  melalui| terkini dapat dipertahankan. Karena
aplikasi sudah berjalan  dengan| sistem tersebut dapat berjalan atau
baik. berfungsi dengan baik. Hal ini
ditunjukkan dengan hasil pengujian nilai
error tidak melebihi 5%.

2 Kemudahan Aplikasi mudah dipahami Tindakan  yang  diberikan adalah
mempertahankan. Karena aplikasi yang
dibuat ramah pengguna.

3 Keamanan Keamanan data sudah cukup baik Sistem keamanan dipertahankan. Karena

karena  perlu login sebelum | pentingnya kerahasiaan data pengguna
mengakses aplikasi khususnya lokasi terkini kendaraan.

5.3 Dampak Implementasi Sistem

5.3.1 Teknologi/Inovasi

Hasil perancangan EM-IOT didasari oleh observasi untuk mengumpulkan referensi

teknologi terdahulu yang digunakan untuk mengembangkan EM-IOT sesuai dengan kebutuhan.

Hasil dari implementasi observasi alat termuat pada Tabel 5.7.

Tabel 5.7 Perbandingan dengan alat yang sudah ada

. . . Adam Zuhdi . | M. A.
No Fitur/Komponen Sistem yang dibuat Sisyadi Fitria Dayanti Budiman, dkk
1 Fitur Sistem Monitoring tegangan | Monitoring nilai | Monitoring Pelacak dan
baterai, persentase| tegangan, arus, | charging dan | pengendali
baterai, sisa jarak,| dan kecepatan. pengisian kendaraan jarak
lokasi terkini baterai. jauh.
kendaraan.
2 Ketahanan Sistem Anti air (1P22). Tidak ada. Tidak ada. Tidak ada.
3 Aplikasi Android App. Tidak ada. Tidak ada. Android App.
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BAB 6 : Kesimpulan dan Saran

6.1 Kesimpulan
Tercatat 18 unit SPKLU yang tersebar di 16 titik wilayah Jawa Tengah dan D.I.
Yogyakarta. Keterbatasan SPKLU berdampak mengganggu perjalanan. Sebab pengisian baterai
membutuhkan waktu yang lama dan ketersediaan stasiun pengisian fast charging yang masih
terbatas. Oleh karena itu, diperlukannya sistem untuk monitoring kondisi baterai dan posisi
kendaraan. Monitoring kondisi baterai diperlukan untuk mengetahui sisa tegangan dan sisa jarak
tempuh. Dan monitoring lokasi terkini kendaraan diperlukan agar mempermudah mengetahui
lokasi terkini kendaraan. Sehingga, bermanfaat untuk manajemen atau mengatur waktu untuk
charging kendaraan dan mengetahui lokasi dari kendaraan.
Berdasarkan hasil perancangan, pembuatan, dan pengujian pada EM-IOT diperoleh
beberapa kesimpulan sebagai berikut:
1. Sistem EM-IOT dapat berfungsi dengan baik untuk melakukan monitoring tegangan baterai,
persentase baterai, sisa jarak, dan lokasi terkini kendaraan.
2. Sistem memiliki rata-rata error pembacaan tegangan awal rute 1,71 dan akhir rute 1,77.
3. Sistem memiliki rata-rata error pembacaan persentase awal rute 0,53 dan akhir rute 0,52.
4. Sistem memiliki rata-rata error pembacaan sisa jarak tempuh awal rute 0,75 dan akhir rute
1,39.
5. Sistem memiliki rata-rata error pembacaan latitude awal rute 0,0006 dan akhir rute 0,00009.
6. Sistem memiliki rata-rata error pembacaan longitude awal rute 0,00004 dan akhir rute
0,00006.
7. Pada persentase baterai akan menunjukkan 0% saat tegangan baterai memasuki ambang
batas (threshold) sebesar 39 volt, dan 100% saat tegangan baterai maksimal sebesar 54 volt.
8. Diperlukan waktu 15 detik untuk data dapat diperbarui, hal ini disebabkan terjadi delay
pengiriman data menuju Thingspeak.
6.2 Saran
Berdasarkan pembuatan dan pengujian EM-10T memiliki beberapa kelemahan. Oleh
karena itu terdapat beberapa saran yang diberikan untuk penelitian berikutnya sebagai berikut:
1. Aplikasi yang dibuat mampu beroperasi di semua jenis operating sistem.
2. Mengurangi nilai error pembacaan nilai tegangan.

3. Mengurangi delay pengiriman data.
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LAMPIRAN - LAMPIRAN

= Logbook Kegiatan Selama Proses Tugas Akhir 2

Hari, Tanggal Deskripsi Kegiatan
08 April 2022 Melakukan diskusi terkait spesifikasi sistem
09 April 2022 Melakukan diskusi terkait spesifikasi sistem
27 April 2022 Diskusi dengan dosen pembimbing
28 April 2022 Membuat skematik rancangan alat
29 April 2022 Membuat skematik rancangan alat
8 Mei 2022 Membuat kode pemrograman
9 Mei 2022 Membuat kode pemrograman
11 Mei 2022 Merancang aplikasi EMIOT
13 Mei 2022 Merancang aplikasi EMIOT
19 Mei 2022 Pembuatan laporan TR-201
20 Mei 2022 Pengumpulan laporan TR-201
25 Mei 2022 Pembelian komponen elektronis
27 Mei 2022 Pembelian komponen elektronis
3 Juni 2022 Melakukan uji coba dan pengambilan data alat
5 Juni 2022 Melakukan uji coba dan pengambilan data alat
7 Juni 2022 Melakukan perhitungan error data
9 Juni 2022 Melakukan perhitungan error data
12 Juni 2022 Pembuatan laporan TR-202
13 Juni 2022 Pembuatan laporan TR-202
15 Juni 2022 Pengumpulan laporan TR-202
17 Juni 2022 Pembuatan revisi laporan TR-202
20 Juni 2022 Pembuatan revisi laporan TR-202
21 Juni 2022 Pembuatan laporan Tugas Akhir 2
25 Juni 2022 Pembuatan laporan Tugas Akhir 2
27 Juni 2022 Pembuatan laporan Tugas Akhir 2
10 Juli 2022 Pembuatan laporan Tugas Akhir 2
18 Juli 2022 Pengumpulan laporan Tugas Akhir 2
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Berdasarkan blok dissram pads Gambar 47, pengzunasn perangkal keras dan lunak
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Tabel | Pempelasan Perangkst Pads Dessin Sistem U
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4 |Esen2 ESP32 digunskan sebagsi mikrokontroler dengan
tjusn untuk komunikasi dan pemrosessn data dari
hasil pembacaan sensor yang terkoneksi pads mternet
sehinggs dapat menginmkan data pembacsan menup
cloud

6 |Modue GPS Module GPS digunskan schagai pembacaan lokasi
untuk memudshan penestuan titk fujusn maupun
lokasi terkin dan kendarasn

7 | Clowd Cloud digunskan uatuk menyimpan dan mengirimkan Gambar 7 Skema Rangkaisa Dessin Sistem Usulan |

data menuyu aplikasi Berdasarkan blok diagram sistem pada Gambar 6, proses pengambilan data dilakukan
dengan menggunskan sensor yang terhubung dengan batersi. Sensor arus untuk mendeteksi
arus pads baterai yang dipilih adalah sensor ACST12. Kemudian sebelum sensor tegangan
bekenja terlebih dshulu tegangan dari boterai diturunk dengan !
pembags tegangan Digunskannya pembags tegangan sebab jenis sensor yang dipilih hanya
dapat mendeteksi tegangan mencapai 28 V sedanghan batersi memliki kapasitas tegangan
hingga mencapai 48V dengan menggunakan Persamaan (2.2
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wik
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dan modul SIMS00L. sebagai media untuk mendukung pengiriman data deagan memanfaatkan
SIM Cand s bater. ih
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dengan peshstangan menggunskan Persamaan (23). Sehingga, slur kerja sistem ditunjukkan
dengan izgram blok pada Gambar &
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Metode atau rancangan san sistem dalakukan untuk memastikan ssstem dapat dengan bask
Pengujan terbags menjadi dua bagian yaitu momstorng baterai dan location tracking Pengujian
dikatakan bask apabila memenuhi tiga parameter pengukuran yastu tegangan, latinude, dan longstude
Pelaksanaan pengujian dlakikan pada ares Kampus Terpuda Universitas lslam Indonesia. Mekanisme
perancangan pengujisn sistem dengan tiga parameter terschut terbagh menjadi dua koadisi pengujian
yaitu sast awal pengujian dan skbir penguian untuk sctiap nstenya.

Pengujian untuk mositoring baterai menggunakan baterai dengan spesifikasi tegangan maksimal
schesar 54 volt dan shresiold schesar 39 volt Pmsuvun I MENFFUNIAAN I PAIMCUT PeRgUan
vaitu le;.lg.l Pada pelaksanaan pengujian dilakukan pen tegangan paca swal rute penalanan
dengan menggunakan volt meter digital yang umm Inng.wnx p.u baterm dan tampelan puda
aplikasi. Dan pada skhar perjalanan dilakukan pengukuran tegangan scperti awal rute penakinan

Penguyian kedua yang dilakukan untuk focarion trackimg menggunakan dua paramCter penguian
yaity lantude dan longitude. Latitnde dan longstude merupskan koordinat letak geografis yang selalu
scrdapat pada setiap Jokasi. Laninude merupakan garis bujur yang mana terbentang dari utara hingga
selatan, sedangkan longimde merupskan garss lintang yang mana terbentang dari barat hingga timur
Pach pelaksanaan pengujian dilakukan pcm:n&ngu nalai aninede dan Jomgisude pada titk awal dan
akhir dari setizp rute perjalanan takukan titik lokasi nilai
lounde dan lomgreude yang terers di Google ll.un dengan titik lokasi serta nilas lasirude dan Jomgstude
vang terampal pads aplikas

b 1.2 S Bt el e el (8 o e sl EXCT (8 o peroms

Hasil penguian yang dituyskkas dengan Gambar |2 m..m perbeduan persbacass antsra
voltmeter dsgan aplikan, cleh sehab & Aesslshan pembacaan schaga

Sherror = Smmmss_ae 300 o

Sherror =
Perserame bascrar yang tertampl pads aphias) mengpusskan perhitsgan &g poramsn
schagai berikat
persentase =
Wpersentase = i x 100
Npersentase = 94,4

Sk e s gl g chn S g ks syl rgen
pechitaazan

_—_—

)

I Capstone Design
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Metode pengukuran untisk pengujian sastem dengan bma rutc perjalanan yang bervarasi anta kaim
rute pertama (Gedung Olahraga Ul - Gedung Olaks Raga UIL), nste kedua (Gedung Fakultas Teknologi
Industri Ull- Geduag Fakultas Huksm Ul), rute ketiga (Gedung Fakultas Hukum Ull - Gedung
Fakultas Hukusm UI, rute keempat (Gerbang Utama Ull ~ Gerbang Utama UIT), dan rute kelima
(Gedung Perpustakaan Ul - Gedung Perpustakaan Ul), dan perhitungan nilai erroe hasil pembacan
pengujian. Sclain itu, dilakukan perbandingan titik lokasi antara aplikasi dengan Google Maps. Serta
dilakukan perhitungan sisa jarak yang tersisa dengan sctiap | km menghabeskan 04 volt dam
perhitungan milai error untuk pembacan hasil pengukuran tegangan dengan parameter pembanding
antars aphikas dan reshita dengan mengzunakan persamazn persentase kesalahan

Yerror = SESEISI_SE g0 m

Adspun hasil pengujin yang telah dilakukan pada 20 Juni 2022 dengan lima rute pealan yang
bervanasi sebagai berikut
1 Prn.u]lm pertama dilakukan dari Gedung Olsh Raga Ull dan berakhir di lokasi yang sama
dengan jarak tempub schesar 987.34 m

[er T —————

ol
ad

G 13 o i s vl (4 s ik EMICT 1) e
Hauil pengapuan yang Sk
veltmeser domgam apiiasi, oleh sehab i dudsparkan persestase besalshan pembacass schagai

berike

Werrer = Smmmmsmonm 109 ()

Yeerror = SUUL « 100

Perserease baters vang terampnl pads aphas mensmuRIkan perhitngan dengan persamaan

schaga benkut

Wpersentase = MdSASISAGasuu il . 100 3

Sia ok yang dupet S dengan vie Daters toringul pads apbiass gk
pechitungan dengan persamaan

sisa jarak

dcngan Gambar | 3 tesdapat perbedaan pembacasn sntars

Serrer = 178

Wpersentase = 91,5

schagz berikut

o g irbers ity e e

sisa jarak = S
sisa jorak = 3, 3km
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g Cerror s
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° o Kenslshan ails e aktus e
Woerror = SEmmm_mms 10
Werror = SUSSH_LImeD 100
= 0,0007
Kesalsban ik lemgude
° v .
Serrar
% Werrar = L2
Serror = 0.000006
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Beniasarkan havl pesgujion ek hokasi pads Gedung Otsh Rags Ull yang deunjukan pads
Gambur 14 dan Gambar 15 dsput diketsbus nilas kesalahan persentase kewlaban scbagai
berikan
Kesalshan il atmsce awal re n
Serror = x 100

<
————
b 2. St bt e e o) o s i ENBOT e ke b 23S s sk e ol ) s ke ESET ()
e pengujian yomg Sdurekhom dongan Garsbar 22 sendapa pemiucam arears il penparcas yang depubkan dengan Gambar 2 tentapar perbedasn pembacian it
volimeter deogan splikast. cich scbab u dadsputkan perentase pembacaan sehagai \oltmeter dergn aptikas oich schab e didspasian perscrase kealshss pemhacsn sehag
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Dista tegangan dan perseresse batera: terugdase ds ingieak

Tampilan User Interface semen

Desain model/produk/sistem termasuk aplikasi jika ada
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< Daftar Lokasi Charging Station

1. Charging Station Kawasan Candi
Prambanan

J1. Raya Solo - Yogyakarta
No.16 Prambanan, Kab.Sleman,
Daerah Istimewa Yogayakarta,
55571.

2. Charging Station PLN UP3
Yogyakarta

J1. Gedongkuning No.3,
Q Pringgolayan, Banguntapan,
Bantul, DIY, 55198.

3. Charging Station Taman Wisata
Candi Borobudur

Kawasan Candi Borobudur,
Magelang, Jawa Tengah, 56553.

4, Charging Station PLN UP3
Surakarta

J1. Slamet Riyadi No.468,
Q Purwosari, Kec. Laweyan, Kota
Surakarta, Jawa Tengah.




Skematik elektronik keseluruhan
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Kode program alat

#include <TinyGPS++.h>
#include <SoftwareSerial.h>
#include "ThingSpeak.h"
#include <ESP8266WiFi.h>

static const int RXPin = 14, TXPin = 2;
static const uint32_t GPSBaud = 9600;
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/I repace your wifi username and password
const char* ssid ="GTFOFMH";
const char* password = "QWERTY123";

unsigned long myChannelNumber = 1765778;
const char * myWriteAPIKey = "EVB5ITDKOWRMFIK4";

int analogPin = A0;
float Vmodul = 0.0;
float hasil = 0.0;
float R1 = 56000.0;
float R2 = 3300.0;
float nilai;

int persen = 0;

int sisa = 0;

float hasilfix = 0;

/[ The TinyGPS++
object TinyGPSPlus gps;
WiFiClient client;

/I The serial connection to the GPS
device SoftwareSerial ss(TXPin, RXPin);

void setup()

{
Serial.begin(115200);
ss.begin(GPSBaud);

Serial.print("Connecting to ");
Serial.printIn(ssid);
WiFi.begin(ssid, password);
while (WiFi.status() '= WL_CONNECTED) {
delay(15000);
Serial.print(".");

Serial.printIn("™);
Serial.printIn("WiFi connected™);
Serial.printIn("IP address: ");
Serial.printin(WiFi.locallP());
Serial.print("Netmask: ");
Serial.printIn(WiFi.subnetMask());
Serial.print("Gateway: ");
Serial.printin(WiFi.gatewaylP());
ThingSpeak.begin(client);

}

void baterai ()

{

nilai = analogRead(analogPin);
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Vmodul = (nilai * 3.3) / 1024;
hasil = Vmodul / (R2/(R1+R2));
hasilfix = (hasil*54)/57,;
if (hasilfix >= 39){
persen = ((hasilfix-39)/15)*100;
sisa = (hasilfix - 39)/0.4;
}
else {
persen = 0;
sisa =0;
}
}

void loop()
{
/I This sketch displays information every time a new sentence is correctly encoded.
while (ss.available() > 0)
if (gps.encode(ss.read()))
baterai(); displaylnfo();

if (millis() > 5000 && gps.charsProcessed() < 10)

Serial.printIn(F("No GPS detected: check
wiring.")); while(true);

¥

void displaylnfo()

{
Serial.print("\t value = ");
Serial.print(nilai);
Serial.print("\t Tegangan Pembagi = ");
Serial.print(\Vmodul,2);
Serial.printIn("volt™);
Serial.print("\t Hasil pengukuran asli =");
Serial.print(hasilfix,1);
Serial.printIn("volt™);
Serial.print("\t Persentase baterai = ");
Serial.print(persen);
Serial.printIn("%");
Serial.print("\t Sisa jarak = ");
Serial.print(sisa);
Serial.printIn("km");
Serial.print(F("Location: "));
if (gps.location.isValid())

{

double latitude = (gps.location.lat());
double longitude = (gps.location.Ing());



String latbuf;
latbuf += (String(latitude, 6));
Serial.printin(latbuf);

String lonbuf;
lonbuf += (String(longitude, 6));
Serial.printin(lonbuf);

ThingSpeak.setField(1, hasilfix);
ThingSpeak.setField(2, persen);
ThingSpeak.setField(4, sisa);
ThingSpeak.setField(5, latbuf);
ThingSpeak.setField(6, lonbuf);

ThingSpeak.writeFields(myChannelNumber, myWriteAPIKey);

delay(5000);
}

else

Serial.print(F("INVALID"));
¥

Serial.print(F(" Date/Time: "));
if (gps.date.isValid())
{

Serial.print(gps.date.month());
Serial.print(F("/"));
Serial.print(gps.date.day());
Serial.print(F("/"));
Serial.print(gps.date.year());

}

else

{
Serial.print(F("INVALID"));

}

Serial.print(F(" "));

if (gps.time.isValid())

{
if (gps.time.hour() < 10) Serial.print(F("0"));
Serial.print(gps.time.hour());
Serial.print(F(":"));
if (gps.time.minute() < 10) Serial.print(F("0"));
Serial.print(gps.time.minute());
Serial.print(F(":"));
if (gps.time.second() < 10) Serial.print(F("0"));
Serial.print(gps.time.second());
Serial.print(F("."));

if (gps.time.centisecond() < 10) Serial.print(F("0"));

Serial.print(gps.time.centisecond());
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¥

else

{
Serial.print(F("INVALID"));

k

Serial.printin();
}

Kode program kodular
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"0 Cabel logout ~ 117
gon call
\ open another screen screenName

do \openanomersaeen screenName

do \openamltmsaeen screenName

Logout

initialize global
initialize global

initialize global

inifialize global fo
= .

fo
2 to
21 to
t
when LUTHES Got Text

then initialize local to call

U1 global persen - LB o: &1

&8 fo look up
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JSON Ti

in pairs key
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notFound
in pairs key
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notFound
pairs key
pairs
notFound

ext Decode

json Text

L json

get

do _ Oopen another screen screenName

do \opmammetsaeen screenName

do _open another screen screenName

get
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do "’@' if

«[21 global persen - M = -
~ then i Show Image Dialog
id
title
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-1 global lat -
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1 global lon
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Dokumentasi proses pengerjaan
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Hasil uji coba sisa
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Hasil uji coba sisa
baterai awal rute 5
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JI. Islamika
Krawitan, Umbulmartani, Kec. Nge.
7.686700 410362

Show route preview £ ~

Latitude : -7.686714
Longitude :110.410372
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Hasil uji coba
. lokasi terkini akhir
rute 2
&

X
Sleman Regency Z
Special Region of Yogyakarta .
fp,tﬂ'»a'\‘L\f':;qr—a '{;"}

show route preview & ~

<

Latitude : -7.689292
Longitude :110.413271
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Hasil uji coba
lokasi terkini awal

Ji Naturg
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Longitude :110.413198
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Hasil uji coba
lokasi terkini akhir
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¥ . e

F

Sleman Regency

JI. Natyrg

Special Region of Yogyakarta
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Longitude :110.413198
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JI. Catyr |
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lokasi terkini awal
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Jl. Catuyr |

[
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JI. Catur Dharma

Tj. Sari
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Show route preview £ ~

Latitude : -7.688642
Longitude :110.415534

W

Hasil uji coba
lokasi terkini akhir
rute 5

Dokumentasi keuangan

No Jenis Pengeluaran Kuantitas Total Harga
1 Module GPS APM 2.5 NEO-6M 1 pcs Rp 65.000,-
2 Jasa Cetak Case 1 pcs Rp 35.000,-
3 NodeMCU ESP 12E 1 pcs Rp 50.000,-
4 Resistor 2 pcs Rp 300,-
5 Module Step Down XL7015 1 pcs Rp 18.000,-
6 Jasa Cetak PCB 1 pcs Rp 87.0000

Total Rp 255.300,-
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