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Sistem Telemetri Mobil Listrik IMEI TEAM UMSIDA Berbasis lot Dan
Ublox Gps Neo-6m

'Mochammad Syeh Maulana, 2Indah Sulistiyowati, S.T., M.T.
'Program studi Teknik Elektro, Universitas Muhammadiyah Sidoarjo, Sidoarjo
*Program studi Teknik Elektro, Universitas Muhammadiyah Sidoarjo, Sidoarjo

Abstract - Telemetry system reguired on the Formula One and
Shell Eco Marathon to monitor the condition and performance of
the car during the competition. The telemetry system can provide
speed, mileage and other instrument . mileage and speed data will
be collected and displayed on android. The data received will be
used to decide the strategy and evaluation.

The system used GPS module UBLOX NEQ-6M as receiver of
speed and mileage data. The Nodemcu ESP 8266 as a
microcontroller. The system transfer data by the WiFi and will
displayed on the Android. The car speed and mileage can be
monitored. The other parameters will be the development at the
next research. It is expected the result of a telemetry system capable
of being employed to work that it can become a reference to decide
the strategy and evaluation also can be used on any vehicle.

Keyword : Formula One (F1), Shell Eco Marathon (SEM ),
Telemetry system, Internet, loT

Abstrak. — Sistem Telemetri diperlukan Pada kompetisi
Formula One (F1) dan Shell Eco Marathon (SEM) untuk
memonitor kondisi dan performa mobil selama perlombaan.
Sistem telemetri dapat memberikan informasi kecepatan, jarak
tempuh dan instrument lainnya. Data kecepatan dan jarak
tempuh akan dikumpulkan dan ditampilkan di Android. Data
yvang telah diterima dapat digunakan uniuk menentukan
strategi dan evaluasi.

Perancangan sistem ini menggunakan modul UBLOX GPS
NEO-6M sebagai penerima data kecepatan dan jarak tempubh.
Modul Nodemcu ESP 8266 sebagai mikrokontroller. Sistem
tersebut akan melakukan transfer data melalui media Wifi, data
yang diterima dapat ditampilkan oleh oid. Kecepatan dan
jarak tempuh mobil dapat termonitor. Pada sistem ini akan
dilakukan percobaan pemantauan kecepatan dan jarak tempuh,
untuk pemantavan parameter lain akan menjadi bahan
pengembangan pada penelitian selanjutnya. Diharapkan sistem
telemetri ini mampu bekerja dengan baik sehingga dapat
digunakan untuk menentukan strategi dan evaluasi serta dapat
digunakan pada kendaraan apapun.

Kata kunci : Formula One (F1), Shell Eco Marathon (SEM),
Sistem telemetri, Internet, IoT

lsyehmaulana.m@ gmail. com? indah_sulistiyowati@umsida.ac.id

L. PENDAHULUAN

Telemetri sistem digunakan pada perlombaan FI
dengan tujuan untuk mengetahui kondisi mobil yang sedang
melaju sehingga dapat menentukan strategi yang tepat [1].

Selain pada ajang F1, telemetri sistem juga digunakan
pada perlombaan Shell Eco Marathon (SEM)[2]. Pentingnya
sistem telemetri adalah untuk mendapatkan data yang
digunakan untuk menentukan strategi yang akan dipakai [3]
[4].

Telemetri sistem merupakan pengukuran jarak jauh
dengan menggunakan sarana telekomunikasi[5].

Dibuatnya sistem telemetri yang terintegrasi dengan
IoT bertujuan untuk digunakan pada mobil listrik IMEI
TEAM Universitas Muhammadiyah Sidoarjo. Selain itu,
tujuan dibuatnya alat ini ialah agar data kecepatan dan jarak
tempuh mobil yang didapat bisa dijadikan acuan untuk
menentukan strategi dan evaluasi.

Sistem kerja alat ini adalah mengambil data kecepatan
dan jarak tempuh mobil dari modul UBLOX GPS NEO-6M
yang diambil dari satelit[6] [7] [15] [16] [17]. Selain itu
terdapat sensor tegangan untuk mengetahui tegangan baterai
sumber yang digunakan alat ini. Sensor tegangan terdiri dari
rangkaian pembagi tegangan yang disambungkan dengan
input analog untuk dibaca nilai bit-nya[18]. Seluruh data
tersebut ditransfer ke mikrokontroller dengan modul
NODEMCU ESP-8266 [12] [13][14] ke Web server Blynk
dan ThingSpeak [19] yang akan ditampilkan pada Android
yang mampu dilihat oleh pengemudi dari ruang kemudi dan
ThingSpeak yang akan dapat dilihat tim pendukung dari luar
lintasan melalui browser. prinsip transfer data tanpa melalui
perantara manusia ini disebut dengan Internet of Things (1oT)
[8] 91

Sistem telemetri ini diharapkan dapat meberikan data
secara langsung kepada pengemudi dan tim sehingga dapat
menentukan strategi yang tepat pada saat perlombaan agar
mobil dapat menghasilkan efisiensi yang lebih tinggi.

Dalam jurnal ini terdiri dari ; bagian 1, latar belakang
yang mengenalkan permasalahan. Bagian 2, berisi
perancangan sistem, hardware , dan software. Bagian 3 berisi
simulasi sekaligus analisa hasil percobaan alat. Pada bagian
4 berisi kesimpulan dari penelitian ini.
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II. METODE PENELITIAN

A. Perancangan Sistem

Sistem telemetri ini dibagi ke dalam dua bagian blok
besar yaitu hardware dan software [5]. Pada bagian hardware
terdiri dari komponen sensor Ublox Gps Neo 6m, Sensor
lega;em DC, dan NodeMCUESP8266 untuk transmitter, [6]
[7] sedangkan pada bagian software terdiri atas Lapt(adem
smartphone Android untuk mendisplaykan data untuk
receiver. Pada Gambar di bawah ini ditunjukkan diagram blok
sistem telemetri mobil listrik IMEI TEAM UMSIDA berbasis
iot dan ublox gps neo-6m :

Gambar 3. hardware

C. Perancangan software
UBLOX GPS WED SERVER BLYNK
NEOQ 6M BLYNK | | INTERFACE
ESP 8266
SENSOR WEB SERVER }_. THINGEPEAK
TEGANGAN THINGEFEAK INTERFACE SENT REAL
FIND:INTRESET DATA TO BLYNK

CONNECTION

AND
THINGSPEAK

Gambar 1. Diagram block of telemetry svstem of electric car IMEI NI;.
TEAM UMSIDA
SHOW SPEED AND
DISTA#EEFI";;?;A T
B. Perancangan Hardware .

Y

Mikrokontroller yang digunakan adalah NodeMCU T
ESP8266 dengan sensor tegangan yang mampu membaca HEADING
tegangan baterai lithium polymer dan modul sensor GPS Neo e
6M. alat ini menggunakan baterai lithium polymer sebagai s
sumber tegangan utama yang dapat diisi ulang dengan
bantuan modul charger. NodeMCU ESP8266 mampu @
mengirimkan data ke web server Blynk dan ThingSpeak
melalui WiFi. No

PROCESSING
RAW DATA TO
REAL DATA

= O—

- Gambar 4. Flowchart diagram system of telemetri system

Gambar 2. Wiring rangkaian alat sistem telemetri
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Gambar 5. display for client on Blynk

Field 1 Chart F o #fx

Kecepatan

KE1PH

]
11:37-30 11:3800 11:38:30 11:38:00 11:35:30

Wakiu

ThingSpesk com

Gambar 6. Display on ThingSpeak

Semua data akan dikirim lewat Wi-Fi ESP 8266 ke server
Blynk dan ThingSpeak. Sehingga data dapat ditampilkan pada
interface aplikasi Blynk yang terdapat di Android yang akan
diakses oleh drivers dan ThingSpeak yang dapat dibuka pada
web browser diakses oleh tim crew.

1L HASIL DAN PEMBAHASAN
1. Pengujian

Pengujian dilakukan dengan membandingkan hasil
pengukuran alat yang telah dibuat dengan alat standart yang
umum digunakan.

Perhitungan dilakukan menggunakan beberapa rumus,
diantaranya ;

Deviasi = (nSensor — ndlat ukur) (1)

yang merupakan rumus deviasi [22];

Nilai Rata — Rata = p = % )
yang merupakan rumus nilai rata-rata [23]; rumus standart
deviasi [22]
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' x 2
g = 21—1(: 0] 3);

dan rumus presentase ketepatan serta presentase kesalahan,

% Ketepatan = {1 — |""X‘:"|} x 100 % 4)
Y% Kesalahan = { |m;;n|} % 100 % (5)
1.1.  Pengujian sensor GPS untuk data kecepatan dengan

protype mobil listrik IMEI Team UMSIDA

Tabel 1. Tabel pengujian kecepatan GPS sensor pada mobil listrik

Sundin
g Sensor Gps Kecepatan Deviasi Sensor
Speedo (Km/H) Kecepatan (Km/H)
meter
Speed Percob Perco | Perco | Perc | Perc | Perco
(Km/H .v?:ru; baan | baan | obaa | obaa | baan
) aan 2 3 nl | n2 3
10 9 9 9 1 1 1
20 16 17 17 4 3 3
30 25 25 24 5 5 6
Ei: 1667 | 17 | 1667 | 333 | 3 | 333

Akurasi (%) Kesalahan (%) Stand
art
Perco | Perco | Perco | Perco | Perco | Perco | Devia
baan baan baan baan baan baan si
1 2 3 1 2 3

88,80 | 88,89 | 88,89 | 11,11 | 11,11 | 11,11 0

7500 | 8235 | 82,35 | 25,00 | 17,65 | 1765 0.6
80,00 | 8000 | 75,00 | 20,00 | 20,00 | 2500 0.6
8123 | 83,75 | 82,08 | 18,70 | 16,25 | 1792 | 038

Dari percobaan ke-1, diperoleh persentase akurasi
terbesar 88,89% dan terkecil 75% dengan rata — rata
persentase 81,23 %. Disimpulkan bahwa akurasi pembacaan
sensor GPS Neo Ublox 6m untuk pembacaan kecepatan
cukup tinggi. Dengan rata — rata standart deviasi 0,38.
Disimpulkan bahwa pembacaan sensor GPS Ublox Neo 6m
untuk pembacaan kecepatan cukup stabil, karena nilai
standart deviasi mendekati nilai 0.

1.2, Pengujian sensor GPS untuk data jarak tempuh

dengan protype mobil listrik IMEI Team UMSIDA
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Tabel 2. Tabel pengujian jarak tempuh GPS sensor pada mobil

listrik
Sundin
g Sensor Gps Odometer Deviasi Sensor
Speedo (Meter) Odometer (Meter)
meter
Dist Percob Perco | Perco | Perc | Perc | Perco
M aan 1 baan | baan | obaa | obaa | baan
(M) | aan 2 3 nl | n2 3
100 106 107 103 6 7 3
200 200 207 199 0 7 1
300 305 305 302 5 5 2
Rata 2063 | 2013
Rata 203,67 3 3 3,67 | 633 133
Akurasi (%) Kesalahan (%) Stand
art
Perco | Perco | Perco | Perco | Perco | Perco | Devia
baan | baan | baan | baan | baan baan si
1 2 3 1 2 3
9434 | 9346 | 9709 | 5,66 6,54 291 2082
]0(?‘0 96,62 | 9950 | 0,00 3,38 050 44

9836 | 98,36 | 9934 | 1,64 1,64 066 | 1,732
9757 | 96,15 | 98,64 | 243 3,85 136 2,72

Dari percobaan ke-1, diperoleh persentase akurasi
terbesar 100% dan terkecil 94,34% dengan rata — rata
persentase 97.57%. Disimpulkan bahwa akurasi pembacaan
sensor GPS Neo Ublox 6m untuk pembacaan jarak tempuh
tinggi. Dengan rata — rata standart deviasi 2,72. Sehingga
disimpulkan bahwa pembacaan sensor GPS Ublox Neo 6m
untuk pembacaan kecepatan tidak stabil, karena nilai standart
deviasi menjauhi nilai 0.

1.3.  Pengujian sensor tegangan

Tabel 3. Tabel pengujian sensor tegangan DC
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Voltage ; - . Standard
o s'ensm' M,ul;m D?'s 1ation | Accuracy | Error dobidien
¥ ‘E"';E B ‘:{';ge ¥ EEISE” ) | (0 | voltaze(v)
1 501 5,001 0,01 99.8 0,18
2 5,01 5,015 0,00 999 0,10
3 5,01 5,014 0,00 999 0,08 Sensor
4 5,01 5,013 0,00 99,9 0,06 0
5 5,01 5,001 0,01 99,8 0,18
6 501 5,001 0.01 99.8 0,18 | Multimeter
7 5,01 5,001 0,01 99.8 0,18 | 0,006332456
) 5.01 5.011 0,00 100,0 0,02
9 5,01 5,011 0,00 100,0 0,02
10 501 5,001 0,01 99.8 0,18
Average | 501 5,0069 0,0031 99,88 0,12

Persentase akurasi terbesar 100% dan terkecil 99.8 %
maka diperoleh rata — rata persentase 99.88% sehingga
disimpulkan bahwa akurasi pembacaan sensor tegangan
sangat tinggi. Hasi standart deviasi adalah 9,36222E-16 dan
disimpulkan bahwa pembacaan sensor tegangan stabil.

V. KESIMPULAN

Berdasarkan helsiatngujiem dan analisa data yang telah

dilakukan, diperoleh kesimpulan sebagai berikut :

1. Sistem telemetri ini dapat bekerja dengan optimal dan
cukup handal dalam pemakaianya dikarenakan batas
wilayah cakupannya yang meluas dan hanya dibatasi oleh
jaringan seluler dan akses satelit untuk sensor GPS Neo
6m. Selain itu, penggunaan baterai lithium polymer
membuat alat ini dapat hidup selama kurang lebih 11 jam.
Latency pengiriman masih jauh dan kata real time
dikarenakan waktu pengiriman data pada interface blynk
ialah 3 detikk dan pada thingspeak adalah 15 detik.
Sedangkan agar dapat dikatakan real time setidaknya
kecepatan pengiriman data dibawah 100 m.

™ |

3. Sensor GPS Neo Ublox 6m kurang stabil dikarenakan titik
lokasi sering berubah. Sehingga data angka kecepatan dan
jarak tempuh yang didapat tidak stabil.
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