3 METODE PENELITIAN

3.1 Waktu dan Tempat Penelitian

3.2

Penelitian dilaksanakan pada bulan Januari 2015 hingga Juni 2015 di

Laboratorium Teknik Elektronika, Jurusan Teknik Elektro, Universitas

Lampung.

Alat dan Bahan

Alat dan bahan yang digunakan dalam pembuatan tugas akhir ini terdiri dari

komponen analog, komponen digital, modul kit, roboboat catamaran dan sistem

unit utama serta perangkat lunak. Alat dan bahan sebagai berikut:

8.

9.

Arduino Mega 2560

Telemetri Kit 433 Hz Tipe APC220
Sensor suhu DS 18B20

Modul Analog pH meter kit versi 1.0
Baterai Lippo 3s

Unmanned Surface Vehicle

Laptop Acer 4738

Perangkat Lunak Arduino

Perangkat Lunak RFMagic

10. Perangkat Lunak LabVIEW
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3.3 Spesifikasi Alat

Spesifikasi alat adalah sebagai berikut:

1. Sumber tegangan baterai Lippo 3s +11,1 VDC.

2. Arduino Mega 2560 sebagai pemroses data.

3. Telemetri Kit 433Hz Tipe APC220 sebagai pengirim data nirkabel.

4. Unmanned Surface Vehicle berupa roboboat tipe Catamaran dengan panjang
100 cm, Lebar 60 cm, tinggi 11 cm dan berat 4 kg (tanpa beban).

5. Unmanned Surface Vehicle berupa roboboat tipe Catamaran yang telah
dimodifikasi dengan sistem propulsi konvensional yang dilengkapi dengan
motor brushless Leopard 4084-1200Kv, Electric Speed Controlled Seaking
180A Water Cooled, ArduPilot Modul, GPS, kompas, flex shaft, sturt shaft,
rudder, propeller tipe 450, dan servo Hobby King torsi 20 Kg.

6. Menggunakan sensor suhu DS 18B20 Waterproof.

7. Menggunakan modul analog pH meter kit versi 1.0 sebagai pengukur kadar
keasaman (pH).

8.  Personal komputer sebagai media penampil data.

9. Perangkat lunak LabVIEW sebagai GUI (Graphical User Interface).
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3.4 Spesifikasi Sistem

Spesifikasi sistem adalah sebagai berikut:

1. Mampu memantau suhu dan kadar keasaman (pH) daerah perairan dengan
bantuan USV, hasil pemantauan akan dikirim menggunakan komunikasi
nirkabel dan ditampilkan pada personal komputer berupa GUI (Graphical
User Interface) dengan perangkat lunak LabVIEW.

2. Dapat melakukan pengiriman data nirkabel menggunakan Telemetri Kit 433
Hz Tipe APC220.

3. Perangkat lunak LabVIEW sebagai User Interface.

3.5 Metode Kerja

3.5.1 Diagram Alir Penelitian
Proses penyelesaian tugas akhir ini melalui beberapa langkah yang dilakukan,
secara umum langkah-langkah tersebut digambarkan dalam gambar alir yang

terlihat pada Gambar 3.1.
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Gambar 3.1. Diagram Alir Penelitian
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3.5.2 Perancangan Model Sistem

17

Secara keseluruhan sistem dapat digambarkan seperti Gambar 3.2 di bawah ini:

Sensor Suhu
dan pH

Mikrokontroller

Tramsmitter dan
Recemer

Komputer dan
Data Loger

Gambar 3.2. Diagram blok keseluruhan sistem

Gambar 3.2 menunjukkan diagram blok keseluruhan sistem. Keluaran yang

dihasilkan oleh sensor suhu maupun pH, akan menjadi masukan pada

mikrokontroler. Selanjutnya data yang diperoleh oleh mikrokontroler akan

diproses, kemudian akan disimpan pada sebuah data logger dan ditransmisikan

melaui sistem telemetri menuju personal komputer untuk selanjutnya data

ditampilkan melalui program LabVIEW.

3.5.3 Perancangan Perangkat Keras (Hardware)

1. Perancangan Unit Sistem Utama

Unit sistem utama merupakan rangkaian mikrokontroler untuk memproses data

sensor dan mengirim data melalui telemetri. Perancangan Unit Sistem Utama

dilakukan dengan membuat skema konfigurasi Arduino Mega 2560 dengan

sensor, dan Telemetri Kit 433 MHz, adapun skema rangkaian sebagai berikut :
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Gambar 3.4. Skema Sistem Menggunakan Arduino
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Gambar 3.4 terdiri dari konfigurasi Arduino Mega 2560 dengan sensor dan
Telemetri Kit 433 MHz. Arduino Mega 2560 merupakan papan mikrokontroler
yang dikeluarkan oleh Arduino dengan chip mikrokontroler ATmega 2560.
Keluaran dari sensor suhu dan modul analog pH meter terhubung pada pin
analog. Pin Tx dan Rx pada Arduino terhubung dengan soket transmiter
Telemetri Kit 433 MHz dimana Tx Arduino terhubung dengan RXD transmiter

dan Rx Arduino terhubung dengan TXD transmiter.

. Wahana pembawa sistem

Unmanned Surface Vehicle (USV) berupa roboboat tipe catamaran yang telah
dimodifikasi dengan sistem propulsi konvensional yang dilengkapi dengan
motor brushless Leopard 4082-1200 Kv, ESC Seaking 180A Water cooled,
ArduPilot Modul, GPS, kompas, flex shaft, sturt shaft, rudder, propeler tipe

450, dan motor servo Hobby King Torsi 20 Kg.

e Panjang Lambung =100 cm
e Lebar Lambung =60 cm
e Tinggi Lambung =11lcm
e Berat Lambung =4 Kg

Bahan utama pembentuk USV ini adalah triplek dengan ketebalan 5mm untuk
rangka penyusunnya dan 3mm sebagai pembentuk badan kapal. Adapun skema

rangka pembentuknya dapat dilihat pada Gambar 3.5 dan Gambar 3.6.
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Gambar 3.5. Skema Lambung Kapal Catamaran

Gambar 3.6.Model Wahana

3.5.4 Perancangan Peletakan Sensor
Pada USV yang akan digunakan sebagai wahana pembawa sistem, akan
diletakkan dua buah sensor yaitu sensor suhu dan modul analog pH meter di
bagian kanan dan kiri lambung kapal. Berikut gambar dimensi sensor suhu dan

sensor pH dapat dilihat pada Gambar 3.8 dan 3.9.



Gambar 3.7.Panjang Lambung Kapal
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Gambar 3.8. Sensor Suhu DS 18B20
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Gambar 3.9. Sensor pH
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Sensor pH Sensor Suhu

Gambar 3.10. Peletakan Sensor

3.5.,5 Perancangan Program Perangkat Lunak
Terdapat dua buah program perangkat lunak yang digunakan pada penelitian
ini. Pertama program menggunakan perangkat lunak Arduino 1.0.6 sebagai
program unit sistem utama dan kedua program tampilan data di perangkat lunak

LabVIEW 2010.
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Gambar 3.11. Diagram Alir Unit Sistem Utama
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2. Program menampilkan data pada LabVIEW
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Gambar 3.12. Diagram Alir Perangkat Lunak




3.5.6

3.5.7
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Pembuatan Alat

Pada tahapan ini dilakukan realisasi dari rangkaian yang telah dibuat. Realisasi
pembuatan alat dilakukan pertama kali dengan menggunakan project board,
jika rangkaian telah bekerja sesuai dengan fungsi yang diinginkan maka
rangkaian dibuat ke dalam bentuk PCB (Printed Circuit Board). Namun jika
ada beberapa fungsi yang tidak bekerja maka akan dilakukan peninjauan ulang
terhadap rancangan rangkaian baik itu berupa peninjauan terhadap pemilihan

jenis komponen dan program yang ada pada mikrokontroler tersebut.

Kalibrasi Alat

Kalibrasi alat dilakukan dengan membandingkan dan menyamakan nilai
pengukuran yang diperoleh dari alat ukur yang dibuat dengan alat ukur yang
sebenarnya. Kalibrasi dalam tugas akhir ini dilakukan melalui beberapa tahap,

yaitu:

1. Menyesuaikan nilai hasil pengukuran suhu antara sensor DS 18B20 dengan
FLUKE 62 MAX IR Thermometer.

2. Untuk modul analog pH meter kalibrasi dilakukan dengan cara merendam
bagian ujung pada sensor menggunakan larutan penyangga asam, netral, dan
basa.

3. Selanjutnya menyesuaikan nilai modul analog pH meter dengan pH

Indikator Universal.
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3.5.8 Pengujian Sistem
Ada beberapa langkah di dalam melakukan pengujian sistem yang akan

digunakan. Berikut ini adalah langkah-langkah yang dilakukan, yaitu:

1. Melakukan kalibrasi sensor yang akan digunakan dalam sistem.

2. Memasang sistem dan meletakan sensor (Gambar 3.10) pada wahana
yang digunakan dalam melakukan pemantauan.

3. Melakukan pengujian koneksi data nirkabel

4. Mengoperasikan Unmanned Surface Vehicle yang telah dilengkapi
sistem akuisisi data, pada wilayah yang akan dilakukan pemantauan.

5. Melakukan pengamatan dengan melihat dan menyimpan hasil data yang
diperoleh dari pengukuran.

6. Melakukan pengamatan suhu dan kadar keasaman (pH) dengan
menggunakan FLUKE 62 MAX IR Thermometer dan pH Indikator
Universal.

7. Dari hasil data pengamatan dilakukan pengamatan, pembahasan dan

menyimpulkan hasil.

3.5.9 Penulisan Laporan
Dalam tahap ini dilakukan penulisan atas data-data yang diperoleh dari hasil
pengujian. Data-data tersebut diamati untuk kemudian dilakukan pengambilan

kesimpulan



