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ABSTRACT

Vehicle theft cases occur due to various factors, namely: a minimal vehicle security svstem, lack of supervision and
an easy location to commit theft. Motor vehicle theft often occurs when vehicle owners have difficulty tracking
vehicles brought by thieves. The purpose of making a vehicle safety svstem is as a vehicle safety when parking and
monitoring vehicle coordinates in real time which is integrated with the thingspeak web server and telegram
messages as system control. The design of the tool begins with looking for references from the literature review,
designing the svstem, which includes hardware design and software design, then the system will be tested. The
testing and analysis includes testing the response of the device to telegram messages, testing the GPS signal lock,
testing the accuracy of GPS data reading, testing the SW-420 vibration sensor on the system and testing the system
as a whole. The results of testing the tool's response to telegram messages with an average time of 19.8 seconds.
The results of the GPS signal lock test with an average time of 266.67 seconds. The results of testing the accuracy of
GPS data readings with an average distance difference of 19.99 meters. Vibration sensor test results SW-420 In the
system, if the condition of the sensor detects vibration, the sensor output is High so that the buzzer is active and the
notification of telegram messages enters the user's telegram account. Overall system testing includes system control
mode testing and system information mode testing.

Keywords : alarin, GPS, felegram , thingspeak,tracking.

ABSTRAK

Kasus pencurian kendaraan terjadi karena berbagai faktor, yaitu: sistem keamanan kendaraan yang minim,
kurangnya pengawasan dan lokasi mudah untuk melakukan pencurian. Pencurian kendaraan bermotor, sering terjadi
pemilik kendaraan kesulitan dalam tracking kendaraan yang dibawa oleh pencuri. Pembuatan sistem pengaman
kendaraan bertujuan sebagai pengaman kendaraan pada saat parkir dan monitoring koordinat kendaraan secara real
time yang terintegrasi web server thingspeak dan pesan telegram sebagai kontrol sistem. Rancang bangun alat
diawali mencari referensi tinjauan pustaka, mendesain sistem, yang meliputi perancangan hardware dan
perancangan software, selanjutnya sistem akan diuji. Pengujian dan analisa meliputi pengujian respon alat terhadap
pesan telegram, pengujian lock sinyal GPS, pengujian akurasi pembacaan data GPS, pengujian sensor getar SW-420
pada sistem dan pengujian sistem secara keseluruhan. Hasil pengujian respon alat terhadap pesan telegram dengan
rata-rata waktu 19.8 second. Hasil pengujian lock sinyal GPS dengan rata-rata waktu 266.67 second. Hasil pengujian
akurasi pembacaan data GPS dengan rata-rata selisih jarak 19.99 meter. Hasil pengujian sensor getar SW-420 Pada
sistem, jika kondisi sensor mendeteksi getaran maka output sensor High sehingga buzzer aktif dan notifikasi pesan
telegram masuk ke akun telegram pengguna. Pengujian sistem secara keseluruhan meliputi pengujian mode kontrol
sistem dan pengujian mode informasi sistem.

Kata kunci: alarm, GPS, telegram , thingspeak, tracking.

I. PENDAHULUAN menurut jatim.idntimes dari data badan pusat
statistik membutktikan kasus curanmor sebanyak
2097 kasus, Jumlah kasus tersebut merupakan
cukup tinggi. Kasus pencurian tersebut bisa
terjadi karena berbagai faktor, vyaitu: sistem

Perkembangan kriminalitas di Indonesia
terbilang cukup tinggi, terutama pada pencurian
kendaraan. Pada tahun 2019 di Jawa timur
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keamanan kendaraan yang minim, kurangnya
pengawasan dan lokasi yang mudah untuk
melakukan pencurian [1].

Saat ini pihak yang memproduksi
kendaraan bermotor telah memasang alarm
sebagai indikator sistem pengaman standar.
Alarm ini menghasilkan suara melalui buzzer
yang terpasang pada kendaraan, mempunyai
fungsi pemberi peringatan pada pemilik
kendaraan, akan tetapi alarm ini baru tersedia
pada kendaraan keluaran terbaru [2].

Pada kasus pencurian kendaraan bermotor
yang sering ferjadi pemilik kendaraan selalu
kesulitan dalam menelusuri jejak kendaraan yang
dibawa oleh pencuri. Oleh karena itu sistem
pelacak dan alarm sangat diperlukan pada
kendaraan bermotor saat ini sebagai alat
keamanan. Oleh karena itu diperlukan sebuah
sistem yang mudah digunakan oleh semua orang
untuk mengatasi masalah tersebut [3].

10T (Internet of Things) adalah sebuah
konsep komputasi bahwa setiap obyek fisik
saling terhubung dengan internet dan dapat
mengidentifikasi  dengan  otomatis  antar
perangkat. Dimana wuser dapat mengontrol,
mengelola dan mengoptimalkan  peralatan
elektronik dengan jarak jauh menggunakan media
internet. GPS (Global Position System) adalah
sistem  navigasi  sistem  komunikasinya
menggunakan satelit yang didesain untuk
mendapatkan letak fitik koordinat posisi sebuah
objek secara cepat dan akurat dibelahan bumi ini
[4]-[6].

Telegram merupakan aplikasi pesan yang
berfokus pada performa dan tingkat keamanan
yang lebih dengan tampilan sederhana serta gratis
dalam pengunaanya. Aplikasi telegram dapat
digunakan di perangkat ponsel smartphone,
tablet, serta komputer [7].

Web server thingspeak.com merupakan web
open source Internet of Things yang berfungsi
menyimpan dan mengambil data dari hal-hal
yang menggunakan protokol HTTP melalui
internet atau melalui Local Area Network.
Thingspeak memungkinkan pembuatan aplikasi
logging sensor, aplikasi pelacak lokasi, dan
jaringan sosial dari hal-hal dengan update status

[8].

II. METODE PENELITIAN
2.1 Gambaran Umum

Pembuatan sistem pengaman kendaraan
bertujuan sebagai sistem pengaman (alarm)
kendaraan pada saat parkir dan monitoring
koordinat kendaraan secara real time dengan
terintegrasi web server thingspeak.com dan pesan
telegram sebagai kontrol sistem pengaman
kendaraan. Berikut gambaran dari sistem
pengaman kendaraan:

iy,
g B

SRAAR T PO

Gambar 1. Sistem Komunikasi Pada
Pengaman Kendaraan [*.

2.2 Rancangan Bangun Penelitian

Rancangan bangun penelitian diawali
dengan mencari referensi tinjauan pustaka,
kemudian mendesain sistem vyang meliputi
perancangan hardware dan perancangan software
selanjutnya sistem akan diuji apakah sesuai
dengan parameter yang ditentukan. Rancangan
bangun penelitian ditunjukkan dalam bentuk
diagram alir pada gambar 2.

Start

| Deszain Sistem

| Perancangan |

Hardware NO

Perancangan
Software

YES

h 4
Amnalisis dan
Kesimpulan

Gambar 2. Rancangan Bangun Penelitian(*].
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2.3 Perancangan Hardware

Perancangan hardware sistem pengaman
kendaraan berbasis GPS komunikasi pesan
telegram dan thingspeak, diawali dengan
membuat blok diagram sistem, perancangan
skematik rangkaian dan perancangan mekanik.
Untuk Blok Diagram perancangan pada gambar
3.

WEE SERVER

THIMGEREAK, COK W

P, o Ol DERLAT
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Gambar 3. Blok Diagram Sistem.
2.3.1 Perancangan Elektrik

Skematik rangkaian sistem pengaman
kendaraan pada penelitian ini ditunjukkan pada
gambar 4.

ALAMAT TNPUT QUTPUT:

SEMNSOR GETAR SWN420

- D0 = INPUT SENSOR GETAR SW-420
SEMNSOR GPS NEDTMYZ

- DF = ¥

-DB=TK

OLED DISPLAY

- D1 =5CL
- D2 = SDA

RELAY 2 O#AMMEL

I
i

o
}'}HE

2.3.2 Perancangan Mekanik

Gambar 4. Skematik Rangkaian.

Perancangan mekanik dibuat dengan gambar
berbentuk box yang rencana digunakan sebagai
casing rangkaian sistem pengaman kendaraan
yang ditampilkan pada gambar 5 dan gambar 6.

Gambar 5. Desain Box Bagian Luar.

a ety
Gambar 6. Desain Box Bagian Dalam.
2.4 Perancangan Sofhware

Perancangan sofhware pengaman kendaraan
berbasis GPS komunikasi pesan telegram dan
thingspeak meliputi flow chart, flow chart dari
pengaman kendaraan berbasis GPS komunikasi
pesan telegram dan thingspeak diuraikan sebagai
berikut:

» Program Utama Pengaman Kendaraan

Pada gambar 7 flowchart prototipe
pengaman kendaraan berbasis GPS dengan
komunikasi pesan telegram dan thingspeak
diawali menginisialisasi semua komponen yang
digunakan diantaranya NodeMCU ESP8266,
modul GPS NEO7MV2, sensor getar SW-420,
oled display, relay 2 channel. Terdapat data
koordinat dan data getar, data koordinat dikirim
ke server thingspeak. Jika server thingspeak
terhubung maka data koordinat akan diperbarui
pada server thingspeak.
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Gambar 7. Flow Chart Program Utama
Pengaman Kendaraan.

Pengaman  kendaraan  berbasis = GPS
komunikasi pesan telegram dan thingspeak ini
terdapat 2 mode terdiri dari mode kontrol sistem
dan mode informasi sistem.

= Mode Kontrol Sistem

Pada gambar 8 berfungsi sebagai kontrol
sistem pengaman kendaraan berbasis GPS
komunikasi pesan telegram dan thingspeak yang

terdiri dari kondisi kendaraan saat parkir, driver
dan mode disable.
7~

| Eontrol Sistem

N
_1_
Parkir

Pecan Tele gram:
- Drrer
- Dissble
Relayl ON (Sistan :
Puskir VES  Kelistrkan  Laf [ Dok
Eendarsan Terputis)
Felayl OFF,

Sictern Bifulai
Bl (Reset)

Relay2 ON
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Informasi
Sistem

‘ Return )

Gambar 8. Flow Chart Mode Kontrol.

» Mode Informasi Sistem

Pada gambar 9 mode informasi sistem
keamanan bertujuan untuk menginformasikan
status  sistem yang sedang akfif tanpa
mengganggu jalanya kontrol sistem. Mode
informasi sistem keamanan terdiri dari status
buzzer, status sistem kendaraan dan status lokasi
kendaraan.
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Gambar 9. Flow Chart Mode Informasi Sistem

Keamanan.

ITII. HASIL PENELITIAN DAN
PEMBAHASAN

3.1 Metode Pengujian

Ada beberapa tahapan pengujian yang
dilakukan untuk mencapai sistem yang baik pada
pengaman kendaraan. Pengujian tersebut antara
lain: pengujian respon alat terhadap pesan
telegram yang dikirim, pengujian /lock sinyal
GPS unfuk, pengujian sensor getar, pengujian
pembacaan data GPS dan pengujian sistem secara
keseluruhan.

3.2 Hasil Perancangan Alat

Hasil perancangan alat di tampilkan pada
gambar 10 berupa rangkaian pengaman
kendaraan dan gambar 11 berupa box alat sistem
pengaman kendaraan.

Gambar 10. Kelistrikan Alat Pengaman
Kendaraan.

I TOMBCL RESET I I INDIKATOR LED I ITERH[NJ‘\L RELAY I

Gambar 11. Box Alat Pengaman Kendaraan.
3.3 Peralatan Yang Digunakan

Berikut peralatan yang digunakan untuk
melakukan  pengujian  terhadap  prototipe
pengaman kendaraan, antara lain: prototipe
pengaman kendaraan yang sudah dibuat, laptop
atau komputer, handphone, kabel USB mikro dan
mifi atau wifl.

3.4 Pengujian Respon Alat Terhadap Pesan
Telegram

Pengujian ini bertujuan untuk menggetahui
lama waktu respon balasan pesan dari alat
pengaman kendaraan terhadap pesan telegram
yang dikirimkan ke bot telegram.

kR E N Tl 6E%E

« . MencobaPengaman
1
# Cek Status Output Reallime Pada Pengaman

i <- Tekan
(endaraan <- Tekan
- Tekan

Jatart goan e

Solamat Datang di Pengaman Kendararaan
Telegram, Mukhammad

Pengaman Kendaraan Melalui Pesan
Telegram,

Gunakan Kode Berikut Untuk Mengontrol
Mode Pengaman Kendaraan :

# MODE KONTROL SISTEM #
# MODE PARKIR;
MModeParkir <- Tekan

R:
Takan

M PENGAMAN KENDARAAN:
= Takan

# MODE INFORMAS| SISTEM #
Cok Status Output Realtime Pada Pengaman

istrikanKendaraan <- Tekan
n < Tekan

/aten oran

Selamat Datang di Pengaman Kendararaan
Telegram, Mukhammad.

Pengaman Kendaraan Melalui Pesan
Talegram.

Gunakan Kode Berikut Untuk Mangontrol
Mode Pengaman Kendaraan :

Gambar 12. Pesan Ke Bot Telegram.
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Gambar 13. Grafik Hasil Pengujian Respon Alat.

Tabel 1. Hasil Pengujian Waktu Respon Balasan
Pesan Alat Pengaman Kendaraan.

NO. Pengujian Waltiu Menerima Pesan
Ke- (5)
1 1 32
2 2 15
3 3 ]
4 4 7
5 5 ]
& ] &
7 7 ]
8 g 7
9 El 5
10 10 )
11 11 10
12 12 [
13 13 7
14 14 7
15 15 27
16 18 26
17 17 31
18 18 34
19 19 27
20 20 28
2l 21 29
22 22 30
23 23 29
24 24 30
25 25 27
26 26 28
27 27 28
28 28 30
29 29 29
| 30 | 30 27
Walctu Mini {5} )
Walctu Malksi (5] 34
| Rata-rata Walktu (5} 19.8

Dilihat dari data pada tabel 1. dapat
disimpulkan bahwa lama waktu respon balasan
pesan dari alat pengaman kendaraan terhadap
pesan telegram yang dikirimkan ke bot telegram
dengan waktu minimum yaitu 5 second, waktu
maksimum yaitu 34 second dan rata-rata waktu
respon balasan pesan yaitu 19.8 second.

3.5 Pengujian Lock Sinval GPS

Pengujian ini bertujuan untuk menggetahui
lama waktu sensor GPS NEO7MV2 pada
pengaman kendaraan mendeteksi sinyal satelit

GPS. Data koordinat diperoleh melalui serial
monitor atau di web server thingspeak.

[ZITHNEBPERR= | chorms - | i e
S T T

Channel Stats

ramak ak oS
e ey ph T kb

Gambar 14. Thingspeak Ketika Sensor GPS Lock
Sinyal.
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Gambar 15. Serial Monitor Ketika Sensor GPS
Lock Sinyal.
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Waktu Untuk Lock Sinyal GPS (5)

Wtk Lock Srwd P51

Gambar 16. Grafik Hasil Pengujian Lock Sinyal
GPS.
Tabel 2. Hasil Pengujian Lock Sinyal GPS.

Koordinat GPS Walcu Untuk
NO.[Pengujian Ke-|Sistem Pe: Kendaraan(Lock Sinyal GPS|
Latitude Longitude Sy
1 1 -1,253332 2,737152 156
2 2 =7,253093 2,737434 179
3 3 —7,253150 2,737335 50
4 4 -7.253318 2,737081 21
5 E —7,253304 2,737114 290
& ] -1.253275 112,7536952 27
7 7 -7,253367 112,737465 363
] E] -1,25330% 2737228 154
El El =7,253313 2,737198 79
10 10 7,253292 2,73709% 134
11 11 -7.253299 2, 736862 211
12 12 —7,253307 2,737045 23
15 13 -1.2533535 112,757206 215
14 14 -7,253349 112,737312 118
15 15 -1,253325 112736877 196
15 18 =7,253360 112,736595 258
17 17 7253360 112736870 35
18 18 -1.253338 112737221 [
=] 19 —7,253319 112,737198 38
20 20 -1.253338 112737267 1150
21 21 -7,253345 112,737175 1318
22 22 -7,253481 112737152 23
23 23 -7.253338 112,737297 20
24 24 7253323 112,737152 814
25 25 -7.253352 112,737022 4838
26 26 —7,253340 112,737305 635
27 27 -1.253347 112,737512 25
28 28 -7,253323 112,737282 17
29 29 -1,253313 112737282 301
30 30 -7,253308 112,737411 24
Walctu Mi Untuk Lock Sinyal GPS (5) 17
Walkiu Maksimum Uniuk Lock Sinyal GCPS (5) 1318
Rata-rata Walttu Untuk Lock Sinyal GPS (5} 266,67

Dari tabel 2 dapat disimpulkan bahwa waktu
minimum untuk /ock sinyal GPS pada pengaman
kendaraan yaitu 17 second, waktu maksimum
yaitu 1318 second atau setara dengan 21 menit 58
detik dan rata-rata waktu untuk GPS lock sinyal
yaitu 266.67 second atau setara dengan 44 menit
45 detik.

3.6 Pengujian Akurasi Pembacaan Data GPS

Pengujian ini dilakukan untuk menggetahui
keakuratan sistem pengaman kendaraan dalam
melakukan tracking lokasi. Hasil tracking lokasi
yang didapatkan pada sensor GPS NEO7MV2
akan dibandingkan dengan titik koordinat pada
aplikasi google maps dari GPS handphone.

Perbandingan hasil fracking selisih jarak
menggunakan Teori Pengukuran Jarak Euclidean
distance. Euclidean distance (d) =
V& = X5)2 + (Y — 1,)? (1)

Sehingga dari perhitungan diatas kita dapat
implementasi menjadi Rumus Jarak Euclide:
J(Lat, — Laty)? + (Long, — Long,)?

Hasil perhitungan diatas masih dalam satuan
decimal degree, sehingga untuk
menyesuaikannya butuh  dikalikan  dengan
111.319 km (1 derajat bumi = 111.319 km) [23].

Hasil pengujian pada bagian 3.5 akan
dibandingkan dengan titik koordinat yang didapat
pada aplikasi google maps dari GPS handphone
samsung AS1.

(T a3 _ mEeT..oma L
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o =]

e ]

2

i

maEn
Taommt
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JI.GWNOQI
 Butwnam

= -
Gambar 17. Titik Koordinat Pada Aplikasi
Google Maps Dari GPS Handphone.

O Simpan = Bagik

Selisih Jarak {m)

=it ol ) ISEHRIATUIL

Gambar 18. Grafik Hasil Pengujian Akurasi Data
GPS.
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Tabel 3. Hasil Pengujian Akurasi Pembacaan

Data GPS.
EKeordinat GPS Eeferensi Koordinat GPS Handphone  Selisih
WO, fiam Fa- Siztem Pe un Kenid: Aplitiaxi Gongle Mapz Jarak
Latitude | Lomgitude Latitude Longitude {ma}
1 1 ~1,253332 12737152 -1,253337 112737136 135
2 2 -1,253053 12,7743 S1ESEHET FERE
3 El 7253150 12, 797705 7 EERT 2737156 | 330
4 4 -1,253318 L 737051 -7,253337 TL5E | 74
5 3 -1,253304 L 737114 -1,253397 L ]
[ & <1 253075 TS S1,255337 TILS Eil
7 7 -1,255367 NE -7,253337 715
3 g 233309 £xrel] 7,253397 2, 737154 £
a E] -1.255313 L TATL9E S1ESEET FRETIE] E
0 0 7 25505  TATRS 7 AT FERERN 0
-1,253209 , TIE852 -7,253337 L5 3
-1,253307 NEFUE] -1,253397 1L 1551
-1,2550503 L TAT20E S1,E5538T TS a0
-1,.255349 L 737312 -7,253337 715 18,17
7293325 | 112736877 7255587 2737156 | 51
1453380 L T3E595 S1ESEETY FETIE] 625
7, 355960 TR0 7 AT REFIN 32,00
-1,253336 2,737221 -7,253337 NEE 929
-1,353319 2737198 -1,253397 L5 94
-1.259058 L TAT26T S1ESEIET TS [EE
-7,253345 L TATLTS -7,253337 il [N
2 =1,2534E1 L 737152 -7,253337 L5 936
3 1253358 LTI S1ASEET 115 1701
4 S1.25332 7152 -7,255337 17 [FH
5 25 -1,255352 , 737022 -7,253337 715 574
6 5 ~1,253340 313035 ~1,253337 7L 776
7 27 1255347 NETETF] S1ESIIET REHE B2
3 2] -125320 7282 -7,253337 715 6,27
i 9 -1,253313 , 737282 -7,253337 2, 737154 1624
30 £l -1,253306 2,737411 -1,253397 e 30,14
Mimimuns Selizih Jarah (m) 6,16
Selaih Jarak (m) 61,59
Eata rata Selisih Jarak im} 19,09

Dari tabel 3 dapat disimpulkan bahwa
minimum selisih jarak untuk akurasi pembacaan
data GPS pada pengaman kendaraan yaitu 6.16
meter, untuk maksimum selisih jarak yaitu 62.59
meter dan rata-rata selisih jarak untuk akurasi
pembacaan data GPS yaitu 19.99 meter.

3.7 Pengujian Sensor Getar SW-420 Pada Sistem

Pengujian ini bertujuan untuk memeriksa
kondisi sensor getar pada pengaman kendaraan.
Sehingga ketika terjadi getaran pada kendaraan,
pengaman  kendaraan dapat mengirimkan
notifikasi pesan telegram ke akun telegram
pengguna dan mengaktitkan buzzer pada

Gambar 19. Ketika Sensor Getar SW-420 Aktif
dan Mengirim Notifikasi Pesan Telegram.

Tabel 4. Hasil Pengujian Sensor Getar SW-420.

Pengujiax Sumber Tegangan Buzzer Pada Pengaman Kendaraan
No. (Vi) Getaran | Berbwnyi dan Ada Pesan Telegram Masuk
Ke- | Semsor Getar SW-420 (TATIDAK)
1 1 33V Low Tidak
2 1 33V High Y4

Dari tabel 4 dapat disimpulkan bahwa jika
kondisi sensor SW-420 aktif (mendeteksi
getaran) maka owutput sensor getar akan High
sehingga buzzer pada pengaman kendaraan
berbunyi dan ada notifikasi pesan telegram
masuk ke akun telegram pengguna.

3.8 Pengujian Sistem Secara Keseluruhan

Tujuan dari pengujian ini bertujuan untuk
menggetahui  sistem apakah sudah dapat
beroperasi dengan baik sesuai dari ftujuan
penelitian. Pengujian sistem secara keseluruhan,
meliputi sebagai berikut:

3.8.1 Pengujian Mode Kontrol Sistem

Pengujian mode kontrol sistem meliputi:
pengujian pengaman kendaraan ketika mode
parkir, pengujian pengaman kendaraan ketika
mode driver dan pengujian pengaman kendaraan
mode disable, yang dijabarkan sebagai berikut:

» Pengujian Pengaman Kendaraan — Ketika

Mode Parkir

Pengujian ini dilakukan ketika kendaraan
pada saat posisi parkir. Pengujian ini dilakukan
dengan mengirimkan pesan /ModeParkir ke bot
telegram yang berfujuan untuk mengaktifkan
mode parkir pengaman kendaraan terlihat pada
gambar 19.

» Pengujian Pengaman Kendaraan Ketika
Mode Driver

Pengujian ini dilakukan ketika akan
memakai kendaraan dengan mengirimkan pesan
/ModeDriver ke bot telegram dengan tujuan
untuk mengaktifkan mode driver pengaman
kendaraan vyang berfujuan menyambungkan
sistem kelistrikan ECU (Engine Control Module)
dengan sumber listrik kendaraan (aki).
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Selamat Datang di Pengaman Kendararasn
Telegram, Mukhammad.

Pengaman Kendaraan Melalul Posan
Telegram.

Gunakan Kode Berikut Untuk Mengontrol
Mode Pengaman Kendarsan :

# MODE KONTROL SISTEM #

# MODE PARKIR:

delriver <- Takan
ESET SISTEM PENGAMAN KEMDARAAN:
deDisable <- Tekan

<= Tokan
rikankendaraan <- Tekan

[MiodeDriver juse

Pengaman Kendarasn Dalam Mode Driver,
Kendarasn Sly
. ) N6, Alun-ahun
Contong, Kec. Bubutan, Kota SBY, Jaws {

Timur 60174, Indonesia =

Gambar 20. Pesan /ModeDriver ke bot Telegram.
Mode

-

» Pengujian Kendaraan

Disable

Pengujian ini dilakukan ketika sistem
pengaman kendaraan terjadi hal yang tidak
sesuai ditentukan, dengan mengirimkan pesan
/ModeDisable ke bot telegram yang bertujuan
untuk mereset sistem pengaman kendaraan
sehingga sistem pengaman kendaraan berjalan
seperti ketika awal di hidupkan.

Pengaman

=, view maps and
gel driving directions in Google Maps.
g

Istarl go09 o

‘ckan
# RESET SISTEM PENGAMAN KENDARAAN;
ModeDisable <- Tekan

Pengaman Kendaraan
Sistemn Pengaman Ke

Gambar 21. Pesan /ModeDisable ke bot
Telegram.

3.8.2 Pengujian Mode Informasi Sistem

Pengujian mode informasi sistem meliputi:
pengujian status buzzer alarm kendaraan,
pengujian status sistem kelistrikan kendaraan dan
pengujian status lokasi kendaraan, yang
dijabarkan sebagai berikut:

# Pengujian Status Buzzer Alarm Kendaraan

Pengujian ini dilakukan untuk menggetahui
status buzzer pada pengaman kendaraan apakah
aktif atau tidak, dengan mengirimkan pesan
/StatusBuzzerAlarm ke bot telegram.

Pengaman Kendaraan Dalam A
Siztem Pengamarn Kend

Lapor, Buzzer Alanm Kendarsan Sekamng Hon
Aktif

Gambar 22. Pesan /StatusBuzzerAlarm ke bot
Telegram.

» Pengujian  Status  Sistem  Kelistrikan

Kendaraan

Pengujian ini dilakukan untuk menggetahui
status sistem kelistrikan pada ECU Engine
Control Module di pengaman kendaraan, apakah
tersambung atau tidak dengan sumber kelistrikan
kendaraan. Pengujian ini dilakukan dengan
mengirimkan pesan
/StatusSistemKelistrikanKendaraan ke  bot
telegram.
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Gambar 23. Pesan
/StatusSistemKelistrikanKendaraan ke bot
Telegram.

Lapor, Sistem kelistrikan Kendaraan
Terhubung.

» Pengujian Status Lokasi Kendaraan

Pengujian ini dilakukan untuk menggetahui
status lokasi terkini kendaraaan dengan titik
koordinat yang dikirim oleh bot telegram.
Pengujian ini dilakukan dengan mengirimkan
pesan /StatusLokasiKendaraan ke bot telegram.

F on cobaPengaman
Se di Pengaman Kendararsan
Telegram, Mukhammad,
Pengaman Kendaraan Melalui Pesan

Talegram,
Gunakan Kade Berikut Untuk Mengontrol

arann Dalam Mode
an Kendaraan Ak

Gambar 24. Pesan /StatusLokasiKendaraan ke
bot Telegram.

IV.
4.1 Kesimpulan

PENUTUP

Berdasarkan penelitian yang telah dilakukan
maka didapat beberapa kesimpulan sebagai
berikut:

1. Rancang bangun prototipe diawali dengan
perancangan hardware sistem, setelah itu
dilakukan perancangan software, membuat
halaman  monitoring  thingspeak  serta
pembuatan program dan pengunggahan
program pada sofhware arduino ide.

2. Modul GPS Neo7MV2 berfungsi sebagai
sensor penangkap sinyal GPS untuk melacak
titik koordinat lokasi dan sensor getar SW-
420 berfungsi sebagai pendeteki getaran pada
kendaraan ketika saat diposisikan parkir.

3. Saat diuji coba, tampilan display oled pada
prototipe pengaman kendaraan berfungsi
sebagai indikator display .

4. Cara menggetahui informasi sistem alarm
kendaraan secara realtime dan mengontrol
prototipe  pengaman kendaraan dengan
menggunakan pesan telegram yaitu dengan
cara mengirimkan pesan mode informasi
sistem atau mode kontrol sistem ke bot
telegram yang telah dibuat.
Memantau lokasi kendaraan secara realtime
dengan pesan telegram yang terintegrasi web
server thingspeak yaitu dengan mengirimkan
pesan  /StatusLokasiKendaraan ke  bot
telegram. ini dilakukan untuk menggetahui
status lokasi terkini kendaraaan dengan titik
koordinat yang dikirim oleh bot telegram ke
telegram pengguna.

6. Pengujian respon alat terhadap pesan telegram
yang dikirimkan ke bot telegram dengan rata-
rata waktu respon balasan pesan yaitu 19.8
second. Pengujian lock sinyal GPS rata-rata
waktu 266.67 second atau setara 44 menit 45
detik. Pengujian akurasi pembacaan data GPS
rata-rata  selisih jarak yaitu 19.99 meter.
Pengujian sensor getar pada sistem, jika
kondisi sensor mendeteksi getaran maka
output sensor high sehingga buzzer aktif dan

L
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notifikasi pesan telegram masuk ke akun
telegram pengguna.

4.2 Saran

Dalam penelitian ini adapun beberapa saran

yang disampaikan guna untuk menyempurnakan
sistem pengaman kendaran, antara lain:
1. Untuk pengembangan selanjutnya vaitu
membuat tata letak sistem lebih minimalis
sehingga box yang digunakan lebih minimalis
dan tidak menggunakan banyak tempat.
Sebaiknya menggunakan mikrokontroler IOT
(Internet of Things) vang lebih cepat koneksi
serta respon terhadap pesan Telegram dan
menambahkan modul kamera pemantau yang
berfungsi sebagai sensor kamera untuk
memotret pelaku apabila kendaraan sedang
dicuri. Sehingga lebih mengenali pelaku
tindak pencurian kendaraan.

3. Sebaiknya menggunakan modul GPS terbaru
yang lebih cepat waktu Jock sinyal dan dapat
lock sinyal ketika kendaraan berada pada
tempat tertutup (didalam gedung bertingkat,
ruang bawah tanah, didalam rumah).

4. Membuat aplikasi pemantau Jive pergerakan
koordinat GPS pengaman Kkendaraan dan
monitoring sistem pengaman kendaraan.

8]
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