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ABSTRAK

PROTOTIPE SISTEM PEMANTAU WAKTU KEDATANGAN
BUSDENGAN MENGIMPLEMENTASIKAN MODUL KYL
200U MENUJU SMART TRANSPORTATION

Oleh
M ahendra Dwi Gusniawan

Kurangnya ketepatan waktu tiba transportas umum khususnya bus hingga sampai
ke halte yang tidak terjadwa ataupun diketahui oleh masyarakat, yang
mengakibatkan masyarakat enggan menggunakan bus dikarenakan penumpang
harus menunggu tanpa mengetahui kapan bus sampai di hate. Salah satu
keuntungan menggunakan trasnportas umum khususnya bus adalah dapat
mengurangi volume kendaraan di jalan yang semakin hari semakin padat sehingga
mengakibatkan kemacatan pada jam-jam sibuk dan juga dapat mengurangi polusi
udara akibat emisi kendaraan bermotor yang mengakibatkan pemanasan global.
Karena itu sistem ini dibuat agar pengguna bus dapat mengetahui waktu
kedatangan bus disetiap halte secara langsung dan akurat di LCD penampil yang
tersediadi halte tersebut.

Sistem ini terdiri dari modul KYL 200U sebaga telemetri yaitu transmitter
(pengirim) yang akan diletakkan pada bus dan receiver (penerima) yang
diletakkan di halte dengan menggunakan sensor kecepatan dari kendaraan sebagai
pendeteksi kecepatan. Kemudian data kecepatan diolah oleh Arduino uno dengan
mikrokontroler Atmega 328p menjadi data jarak dan sisa waktu kedatangan bus
yang ditampilkan pada L CD yang sebelumnya terdapat komunikasi serial duaarah
dengan menggunakan modul 12C (Inter-Integrated-Circuit) yang terdapat pada
halte.

Sensor kecepatan yang digunakan bekerja dengan baik berdasarkan kalibrasi yang
dilakukan dengan speedometer dan dengan meninjau cara kerja sensor yang
digunakan pada kendaraan. Pengiriman data kecepatan dari kendaraan ke halte
bekerja dengan baik tanpa ada delay waktu. Alat komunikas data yang dirancang
dengan mengimplementasikan modul KYL 200U dapat bekerja dengan baik.
Sistem yang dibuat dapat menampilkan secara akurat kecepatan kendaraan yang
tetap maupun berubah-ubah pada display penampil yang terdapat pada halte. Alat
pemantau waktu kedatangan kendaraan yang dibuat dapat menampilkan informasi
kecepatan, jarak, dan waktu yang diolah menjadi digital melalui LCD.

Kata Kunci: modul KYL 200U, Telemetri, Mikrokontroler, Transmitter
(pengirim) dan Receiver (penerima).



ABSTRACT

PROTOTYPE MONITORING SYSTEM BUSARRIVAL TIME
WITH IMPLEMENTING MODULE TO KYL 200U SMART
TRANSPORTATION

by
Mahendra Dwi Gusniawan

The inaccuracy of time for the bus arrived at the stop cause the people not using
the bus, due to uncertain waiting without knowing when the bus coming. One
advantage of using trasnportation bus is able to reduce the volume of vehicles on
the road, it causes traffic cengestion during working hours, and it also can reduce
air pollution caused by vehicle emissions that can lead to global warming.
Therefore, the system is made so that users can find out bus arrival time at each
bus stop. It can be seen directly and accurately and it is displayed on the LCD that
available at the bus stop.

The system consists of modules of KYL 200U as telemetry transmitter placed on
the bus and recelver placed at the stop, the vehicle speed sensor is used as
detection speed. Then the speed data processed by the Arduino Uno
microcontroller ATmega 328p. The distance data and the rest of the bus arrival
time shown on the LCD which previousy contained a two-way seria
communication module using 12C (Inter-Integrated-Circuit) which contained in
the stop.

Speed sensors working correctly based on calibrations performed with the
speedometer and by reviewing the workings of the sensor used in the vehicle. The
data transmission speed of the vehicle to the bus stop working properly without
time delay. Data communication tool is designed as implementation of KY L 200U
module so it could work correctly. The system was able to display vehicle speed
fixed and speed-changeable on the display viewer contained on the bus stop.
Arrival time monitoring tool made vehicles can display information about speed,
distance and time are processed into digital through aLCD.

Keywords: KYL module 200U, Telemetry, Microcontroller, Transmitter, and
receiver.
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I. PENDAHULUAN

1.1  Latar Belakang

Berdasarkan informasi dari situs berita online yaitu duajurai.com tentang
transportasi umum di kota Bandar Lampung yang masih tergolong sangat minim
peminat, jumlah penumpang kian menurun. Kendaraan BRT yang seluruhnya ada
118 unit, namun yang beroperasi saat ini hanya sekitar 80-an BRT yang
beroperasi tiap hari,” kata Anton Saputra, Kabag Operasional BRT Bandar
Lampung, kepada duajurai.com, Selasa, 12/7/2016 [1]. Hal ini disebabkan karena
kurangnya fasilitas transportasi umum yang mudah digunakan dan juga kurang
sadarnya masyarakat akan pentingnya manfaat menggunakan transportasi umum,
salah satu keuntungan menggunakan trasnportasi umum adalah dapat mengurangi
volume kendaran di jalan yang semakin hari semakin padat sehingga
mengakibatkan kemacatan pada jam-jam sibuk dan juga dapat mengurangi polusi

udara akibat emisi kendaraan bermotor yang mengakibatkan pemanasan global.

Trans Bandar Lampung merupakan salah satu transportasi umum bus rapid transit
(BRT) khusus daerah Bandar Lampung dan sekitarnya. Pengertian bus rapid
transit (BRT) itu sendiri merupakan sebuah sistem bus yang cepat, nyaman, aman,
tepat waktu dan terjadwal untuk melakukan pelayanan dengan kualitas yang lebih

baik dibandingkan angkutan umum yang lain. Belum terdapat data informasi yang



jelas mengenai BRT Trans Lampung tersebut, menyebabkan lebih banyak
masyarakat Bandar Lampung yang lebih memilih menggunakan kendaraan
pribadi sehingga menyebabkan beberapa permasalahan, seperti kemacetan pada
saat jam-jam sibuk, pemborosan bahan bakar minyak dan meningkatnya polusi

udara akibat emisi kendaraan bermotor.

Penulis mengangkat topik ini karena dari hasil survei ke beberapa orang yang
menggunakan transportasi umum bus rapid transit (BRT) khususnya trayek
Rajabasa - Sukaraja yaitu pada tanggal 24 Agustus 2016, memperoleh hasil
berupa kelebihan dan kekurangan pada trans BRT ini, kekurangan dari trans BRT
ini adalah dalam ketepatan waktu tiba di halte yang tidak terjadwal ataupun
diketahui oleh masyarakat, sehingga masyarakat enggan menggunakan BRT ini
dikarenakan penumpang harus menunggu tanpa mengetahui kapan bus trans ini
sampai dihalte. Berdasarkan alasan tersebut, maka dibuatlah sistem dimana
informasi yang berkaitan tentang BRT berupa waktu kedatangan BRT di setiap
halte dapat dilihat secara langsung dan akurat di LCD penampil yang tersedia di

halte tersebut.

Hasil dari penelitian ini adalah sebuah prototipe sistem pemantau waktu
kedatangan bus dengan mengimplementasikan modul KYL 200U menuju smart
transportation menggunakan sensor kecepatan dari kendaraan sebagai pendeteksi
kecepatan, modul KYL 200U sebagai pengirim data kecepatan bus yang
dikirimkan secara langsung kemudian Arduino sebagai pengendali utamanya dan

ditampilkan pada LCD, dalam hal ini yang dikendalikan adalah data waktu.



sehingga dapat diketahui waktu tiba bus disetiap halte pada jalan rute Rajabasa -

Sukaraja.

1.2 Tujuan Penelitian
Beberapa tujuan dari penelitian ini adalah :
1. Melakukan pemantauan kecepatan mengguakan data dari sensor kecepatan
pada kendaraan.
2. Merancang dan membuat sistem komunikasi data kecepatan dengan
mengimplementasikan modul KYL 200U.
3. Merancang dan membuat alat penampil informasi waktu kedatangan

kendaraan.

1.3  Manfaat Penelitian

Manfaat yang diharapkan dapat tercapai dari penelitian ini adalah alat ini dapat
digunakan untuk mempermudah masyarakat dalam mengetahui waktu kedatangan
bus yang terjadwal dengan akurat yang dapat dilihat langsung disetiap halte pada

jalan rute Rajabasa - Sukaraja.

1.4  Rumusan Masalah
Rumusan masalah dari penelitian ini yaitu:
1. Bagaimana memanfaatkan mikrokontroler arduino sebagai alat ukur
kecepatan.
2. Bagaimana pengiriman data berupa kecepatan kendaraan dengan modul
KYL 200U ke penampil LCD.
3. Bagaimana menampilkan data waktu pada LCD menggunakan

Mikrokontroler.



1.5 Batasan Masalah

Penelitian ini akan dibatasi oleh hal-hal sebagai berikut:

1.

2.

1.6

Jarak asumsi tiap halte adalah 300 m.
Menggunakan kecepatan rata-rata 20 km/jam dan kecepatan berubah-
ubah.
Keadaan jalanan sepi atau tanpa penghalang.
Menghitung waktu kedatangan bus berdasarkan data yang dikirim oleh
modul KYL 200U.
Mikrokontroler yang digunakan yaitu ATmega328p untuk pengolah data
telemetri.
Sistem telemetri untuk mengirim data kecepatan kendaraan.
Uji coba alat dilakukan pada sepeda motor Honda CB150R.
Tidak membahas secara detail pemrograman antarmuka penampil data

informasi pada LCD penampil waktu kedatangan kendaraan.

HIPOTESIS

Alat ini dapat digunakan pada bus BRT Bandar Lampung dengan jarak jauh

dengan range 1 km sehingga calon penumpang bus tidak perlu memikirkan kapan

bus akan sampai di halte, waktu kedatangan bus bisa kita lihat pada penampil

LCD yang berada di halte tersebut.

1.7

SISTEMATIK PENULISAN

Pada penulisan skripsi ini, disusun suatu sistematika penulisan penelitian yang

terdiri dari lima bab, yaitu:



BAB | PENDAHULUAN
Bagian pendahuluan memuat latar belakang penelitian, tujuan penelitian, manfaat
penelitian, rumusan masalah, batasan masalah dan sistematika dalam penulisan

tugas akhir.

BAB Il TINJAUAN PUSTAKA
Bagian tinjauan pustaka memuat teori-teori sistem mikrokontroler, Arduino
modul KYL 200U, teori tentang pemantauan dan kendali jarak jauh dan lain-lain

yang digunakan dalam menyelesaikan penelitian ini.

BAB |1l METODE PENELITIAN

Bagian metode penelitian memuat waktu dan tempat penelitian, jadwal kegiatan,
alat dan bahan yang diperlukan serta tahap-tahap penelitian yang akan dilakukan,
yaitu studi literatur berkaitan dengan prototipe sistem pemantau waktu kedatangan
bus dengan mengimplementasikan modul KYL 200U menuju smart
transportation, uji coba alat, analisa hasil pembahasan dan kesimpulan, serta

diagram alir perancangan sistem.

BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN
bagian ini berisi tentang hasil pengujian dan pembahasan tentang data-data yang

diperoleh dari pengujian.

BAB V SIMPULAN DAN SARAN
Bagian simpulan dan saran memuat tentang simpulan dari penelitian yang telah

dilakukan dan saran untuk pengembangan penelitian selanjutnya.



. TINJAUAN PUSTAKA

2.1 Smart Transportation

Smart Transportation (transportasi yang cerdas), yaitu suatu sistem pergerakan
yang memungkinkan terjadinya kenaikan kebutuhan dengan melakukan
pergerakan seminim mungkin dan cepat. Atau dapat dijelaskan sebagai suatu
penerapan teknologi informas juga komunikasi pada infrastruktur transportasi
dan kendaraan sebagai sebuah aternatif solusi untuk mengurai masalah kepadatan
yang semakin tinggi di kota-kota besar atau metropolitan [2]. Sistem ini
diterapkan bertujuan untuk mengendalikan dan mengelola lau lintas kendaraan,
infrastruktur dan distribusi kendaraan untuk mencapai suatu sistem transportasi
yang lebih baik dan Iebih aman. Sistem ini harapkan dapat mengurangi kemacetan
dan kepadatan lalu lintas yang mendapat keuntungan penggunaan energi lebih
efisen dan secara langsung emisi gas rumah kaca akan berkurang. Adapun
beberapa sistem mangemen transportasi yang diterapkan yaitu rangkaian sistem
yang diaplikasikan pada kendaraan sehingga dapat terlacak oleh pemilik
kendaraan. Sistem pelacakan kendaraan modern umumnya menggunakan GPS
(Global Positioning System) untuk mengetahui lokasi kendaraan. Selain GPS, Ada
juga cara lain yaitu suatu sistem yang menggunakan frekuensi radio yang

digunakan untuk mengetahui posis kendaraan.



2.2 Kajian Pustaka

Tahun

Penulis

Judul

Hasi|

2009

Dihua  Sun,
Hung Luo,
Liping Fu,
Weining Liu,
Xiaoyang Liao
dan Min Zhao
[3]

Predicting Bus
Arrival Timer on
the Basis of Global
Positioning System
Data

Pemantauan bus
menggunakan Global
Positioning System (GPS)
dengan tujuan mengetahui
letak lokasi keberadaan bus,
mengetahui kecepatan bus
dan juga untuk mengetahui
waktu kedatangan bus pada
setigp hate di kota
Chongqing, China.

2015

Lutfi  Fanani,
Achmad
Basuki
Deron

[4]

dan
Laing

Bus Arrival
Prediction - to
Ensure not to Miss
the Bus

Pemantau waktu
pemberhentian bus
menggunakan Global
Positioning System (GPS)
pada setiap halte yang
terdiri dari 25 halte yang
terdapat dikota Taipe, agar
pengguna bustidak salah
prediksi waktu tunggu bus.

2015

Shudakar K N
dan Rashmi K

[3]

Predicting the Bus
Arrival Time Using
GPS and GSM
Technology

Pemantau menggunakan
modul GPS (Global
Positioning System), modul
GSM (Global System for
Mobile Communications),
dan Microcontroller. Pada
Microcontroller  data-data
yang diperoleh tersebut
berupa waktu kedatangan
pada hate tuuan dan
koordinat latitude dan
longitude akan dikirimkan
ke data base dan LCD halte
melalui  Short  Message
Service (SMS). Jgak posisi
bus dapat dilihat pada
server dan untuk waktu
kedatangan beserta posisi
bus dapat dilihat pada LCD.

2011

Murie
Dwiyaniti [6]

Monitoring bus
Politeknik  Negeri
Jakarta (PNJ)
menggunakan

Global Positioning
System (GPS)

Pada mikrokontroler data-
data tersebut akan
dikirimkan ke data base
dan display halte melalui
Short Message  Service
(SMYS). Jgak posis bus




berbasis  modem
Global System for
Mobile (GSM)
yang menggunakan

dapat dilihat pada server
dan untuk posisi bus dapat
dilihat pada display halte
yang ditandal dengan lampu

mikrokontroler led yang menyala.
AVR Atmega 128
2013 | Dony Hendra | Sistem monitoring | Modul GPS menentukan
Lesmana, M | kecepatan lokasi koordinat dengan

Rif’an, ST.
MT. dan Ir.
Nurussa’adah,
MT [7]

kendaraan berbasis
GPS dengan SMS
sebagal media
pengiriman data

bantuan beberapa satelit.
Interface modul ini
menggunakan komunikasi
seriadl dengan  protokol
NMEA-0183 sehingga data
yang di peroleh koordinat
geografis (latitude/lintang,
longitude/bujur), waktu dan
kecepatan. Data tersebut
dikirimkan ke server
melalui perangkat GPRS
yang dilakukan oleh modul
GSM dengan menggunakan
protokol Hypertext Transfer
Protocol (HTTP).

2016

Mardiyah
Azzahra[8]

Sistem tracking
transportas umum

Pengujian pada Bus Rapid
Transt (BRT) Trans
Lampung, vyang dapat
dipetakan sehingga dapat
ditelusuri koordinat posisi
bus tersebut dengan
mengimplementasikan
modul GPS dan GSM,
sehingga pengguna tersebut
dapat mengetahui estimasi
waktu busitu tiba.

2013

Pengfei  Zhou,
Student
Member,
|EEE,

Y aunging
Zheng, Student
Member,
IEEE, and Mo
Li, Student
Member, IEEE

[9]

How Long to Wait?
Predicting Bus
Arrival time Wite
Mobile Phone
Based
Participatory
Sensing

Pemantauan wakru
kedatangan bus
menggunakan  pengindera
partisipatif dengan
perangkat ponsel  yang
berbasis salular dengan
tujuan mengetahui letak
lokasi  keberadaan bus,
mengetahui waktu
kedatangan bus padas etiap
halte yang disetiap pintu
masuk bus terdapat sensor
untuk mengetahui
keberadaan bus ssat ada




pengguna yang masuk bus
yang diterapkan di kota
London.

Pada penelitian yang sudah dilakukan sebelumnya yaitu tentang pelacak posis
bus dan waktu kedatangan bus telah diteliti oleh banyak kalangan [3,4,5,6,7,8,9],
penelitian tersebut berbasis GPS dengan layanan GSM, dari pandangan penulis
yang mengacu berdasarkan topic penulis buat, terdapat kekurangan yang
mendasari untuk membuat aat ini. Adapun kekurangan pada penelitian
sebelumnya yaitu pengguna transportasi umum (bus) tidak bisa mengetahui secara
langsung waktu secara tepat dan akurat, seperti  berapa menit lagi bus itu akan
sampai di halte. Penelitian sebelumnya hanya menampilkan indikator halte-halte
yang telah dituju dan pengguna hanya bisa mengetahui estimasi waktu busitu tiba
dihalte berdasarkan perhitungan pengguna sendiri bukan berdasarkan data-data

dilapangan.

Daam penelitian ini penulis menggunakan modul yang berbeda dimana
membahas tentang implementass modul RF KYL 200U untuk mengetahui
estimasi kedatangan waktu bus untuk smart transportation wilayah kota Bandar

Lampung.

Gaya hidup masyarakat kota Bandar Lampung dalam memanfaatkan dan
menggunakan transportasi umum khusunya bus rapid transit (BRT) kurang
mendapat respon positif, dikarenakan waktu tiba di halte yang tidak terjadwal

ataupun diketahui oleh masyarakat.

Berdasarkan aasan tersebut, maka pada tugas akhir ini akan membuat suatu

prototipe sistem pemantau waktu kedatangan bus dengan mengimplementasikan




modul KYL 200U menuju smart transportation, dalam hal ini di ujicobakan pada
Bus Rapid Transit (BRT) Trans Bandar Lampung, yang dapat dihitung secara
akurat berdasarkan jarak dan kecepatan bus dengan mengimplementasikan modul
RF KYL 200U dan Arduino, sehingga pengguna tersebut dapat mengetahui
estimasi waktu bus itu tiba yang akan ditampilkan pada LCD yang diletakkan di

halte.

Prototipe sistem pemantau waktu kedatangan bus dengan mengimplementasikan
modul KYL 200U menuju smart transportation yang akan dibangun ini yaitu
yang dilacak berupa bus yang dipasang sebuah perangkat keras yaitu modul RF
KYL 200U. Transmitter dari modul RF KYL 200U akan mengirim sinyal-sinyal
ke receiver RF KYL 200U yang terintegrasi dengan Arduino dan kemudian
diproses dalam bentuk data jarak bus dengan halte yang nantinya waktu bus

sampai dihalte akan di tampilkan pada LCD.

2.3 Teori Menghitung Waktu

Terdapat tiga komponen untuk menghitung waktu, yaitu jarak, waktu dan
kecepatan rata-rata. K ecepatan rata-rata adalah suatu besaran yang didapatkan dari
perbandingan antara jarak total yang ditempuh benda dengan selang waktu untuk
menempuh jarak tersebut. Persamaan kecepatan rata-rata dapat ditulis sebagai

[10]:

Ax
¥ At
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Dimana:
a) At : Selish waktu kedatangan bus ()
b) Ax : Selisih perpindahan bus (m)
Ax =x;— X5
x; :Jarak akhir x, :jarak awd
C) = K ecepatan rata— rata bus (m/s)

d) A =Dedta

2.4 Sensor Kecepatan Motor Honda CB150R

Dalam hal ini sensor kecepatan yang digunakan adalah Sensor kecepatan motor
Honda CB150R yang merupakan alat ukur kecepatan bawaan dari kendaraan
tersebut yang mengukur besarnya kecepatan yang ada pada putaran roda. Adapun
perbedaan antara sensor kecepatan kendaraan sepeda motor dan mobil yaitu pada
sinyal sinusnya, pada speedometer motor ini terdapat 8 sinyal sinus pada 1
putaran roda sedangkan speedometer pada mobil berbeda-beda kisaran 5 — 9
sinya sinus pada 1 putaran roda tergantung dari gear yang digunakan. Terdapat 3
buah kabel yaitu kabel berwarna merah sebaga data pulsa, kabel warna hitam
sebagai tegangan 5 volt, dan kabel warna putih sebagai ground.

» Sensor kecepatan motor Honda CB150R.
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Gambar 2.1. Sensor kecepatan motor Honda CB150R

2.5 ArduinoUno

Arduino uno merupakan perangkat elektronik dengan sistem open source.
Arduino memiliki 14 pin input/output yang mana 6 pin dapat digunakan sebagai
output PWM, 6 analog input, crystal osilator 16 MHz, koneksi USB, jack power,

dan tombol reset.

Gambar 2.2. Board arduino Uno
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Arduino memiliki kelebihan tersendiri dibanding board mikrokontroler yang lain

selain bersifat open source, arduino juga mempunyai bahasa pemrogramanya

sendiri yang berupa bahasa C. Selain itu dalam board arduino sendiri sudah

terdapat loader yang berupa USB sehingga memudahkan kita ketika memprogram

mikrokontroler di dalam arduino. Papan Arduino adalah papan mikrokontroler

berdasarkan ATmega328. Berikut adalah spesifikasi dari Arduino Uno :

Tabel 2.1. Spesifikasi arduino Uno

Mikrokontroler ATmega328
Tegangan operasi 5V
Tegangan input (disarankan) 7-12V
Tegangan input (batas) 6-20V

Digital 1/0 14 pin (di mana 6 output PWM)
Input analog 6 pin

Arus DC per 1/0 Pin 40 mA

Arus DC untuk 3.3V Pin 50 mA

Memori flash 32KB (ATmega328)

0.5 KB digunakan untuk bootloader

SRAM 2 KB (ATmega328)
EEPROM 1 KB (ATmega328)
K ecepatan clock 16 MHz

2.6 Mikrokontroller ATmega328p

ATmega328p yaitu mikrokontroler buatan dari atmel yangmemiliki arsitektur

RISC (Reduce Intruction Set Computer) dimana setiap proses eksekusi data lebih
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cepat dari pada arsitektur CISC (Completed Instruction Set Computer).

Mikrokontroler ATmega328p memiliki arsitektur Harvard, yang dimaksud

Harvard adalah pemisahan memori untuk kode program dan memori untuk data

sehingga dapat memaksimalkan kerja dan parallelism.

Mikrokontroler ini memiliki beberapa fitur antara lain sebagai berikut :

a. 130 macam instruksi yang hampir semuanya dieksekusi dalam satu siklus
clock.

b. 32 x 8-hit register serba guna

c. Kecepatan mencapa 16 Mbps dengan clock 16MHz.

d. Terdapat 32 KB flash memory lalu di arduino terdapat bootloader yang
menggunkan 2 KB dari flash memory sebagai bootloader.

e. Terdapat (Electrically Erasable Programmable Read Only Memory)
EEPROM senilai 1 KB yang dipergunakan untuk tempat penyimpanan
data semi permanen, hal ini dikarenakan EEPROM tetap bisa
menyimpan data meskipun catu daya dimatikan.

f.Memiliki SRAM (Satic Random Acces Memory) sebesar 2KB.

g. Memiliki pin 1/O digital yaitu sebanyak 14 pin 6 seperti PWM (Pulse
Width Modulation) output.

h. Master / Save SPI serid interface.

i. Tegangan operas sekitar 1,8 V sampai dengan 5,5V.

ATmega328p adalah mikrokontroller keluaran dari atmel yang mempunyai

arsitektur RISC (Reduce Intruction Set Computer) yang dimana setiap proses

eksekusi data lebih cepat daripada arsitektur CISC (Completed Instruction Set
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Computer).

Berikut adalah Konfigurasi pin ATmega328p pada gambar (2.3) :

(PCINT14/RESET) PCE []1 28 L PCS (ADCS/SCLPCINT13)
(PCINT18/RXD) PDO [} 2 7 [ PC4 (ADCA/SDAPCINTIZ)
(PCINT17/TXD) PD1 (] 3 26 [ PC3 (ADCIPCINTIY)
(PCINT18/INTOD) PD2 (|4 25 [ PC2 (ADC2PCINT10)

(PCINT18/0C2BANTY) PD3T] 5 24 L PC1 ADCVPCINTG)

(PCINT20/MCK/TO) PD4 [} 6 23 1 PCO (ADCO/PCINTB)

vec 7 22 L1GND
GND []8 21 [JAREF
(PCINTEXTALITOSCY) PBE L} 9 20 |J avee
(PCINTTAXTALZTOSEE) PBT L] 10 18 LI PBS (SCHPCINTS)
(PCINT2ZV/OCOBTY) PDS [ 11 18 [ PB4 (MISOPCINTS)
(PCINT22/DCOAAING) PDE L] 12 17 [0 PB3 (MOSVOC2APCINT)
(PCINTZXAINT) PDT L] 13 16 [ PB2 (SS/OC1B/PCINT2)
(PCINTOVCLKOACP1) PBO ] 14 15 [ PBT (OCIAFPCINTY)

Gambar 2.3. Konfigurasi pin mikrokontroler ATmega328p

Mikrokontroller tersebut terdapat beberapafasilitas antaralain sebagai berikut :

a

130 macam instruksi yang hampir semuanya di eksekusi dalam satu siklus
clock

32 x 8-hit register serba guna

K ecepatan mencapai 16 Mbps dengan clock 16MHz

Terdapat 32 KB Flash memori lalu pada arduino terdapat bootloader yang
digunakan 2 KB dari flash memori sebagai bootloader.

Memiliki EEPROM (Electrically Erasable Programmable Read Only
Memory) sebesar 1KB sebagai tempat penyimpanan data semi permanent
karena EEPROM tetap dapat menyimpan data meskipun catu daya
dimatikan.

Memiliki SRAM (Satic Random Acces Memory) sebesar 2KB

Memiliki pin 1/O digital sebanyak 14 pin 6 diantaranya PWM (Pulse
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Width Modulation) output.
h. Master / Slave SPI serid interface

i. Tegangan operasi sekitar 1,8 V sampai dengan 5,5V.

2.7 Tedemetri Radio

Telemetri adalah suatu proses yang digunakan untuk mengukur atau mencatat
suatu besaran fisik pada suatu lokasi yang letaknya jauh dari pusat pengolahan
hasil pengukuran[11].

Peralatan sistem telemetri pada umumnyaterbagi pada dua bagian utama, yaitu
bagian pemancar dan bagian penerima. Peraatan sistem pemancar ini adalah
untuk menghantarkan data, di mana aat tersebut diletakkan pada tempat di mana
proses pengukuran berlangsung. Sebelum proses pengiriman data dilakukan, data
yang dibaca oleh alat pengukur dilakukan modulasi terlebih dahulu ke dalam
bentuk frekuensi yang dinginkan, kemudian barulah data tersebut dikirim melalui
mediatransmisi.

Peralatan sistem penerima ialah satu peralatan yang digunakan untuk menerima
data yang dikirim oleh pemancar melaui media transmisi, lalu mengubah data

tersebut (demodulasi) kebentuk data semula sesuai dengan hasil pengukuran [12].
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Pemancar

A
( |
Objek | | AlatUkur | Penyesual & | Modulasi
Ukur : (sensor) |~ | Pengolahan data
Saluran
Transmisi
Display Penvesual & & Demodulasi |<—
Pengolahandata | °
\ )
I
Penerima

Gambar 2.4. Diagram blok sistem telemetri

Menurut Stallings dijelaskan bahwa komunikasi data sederhana dapat dijelaskan

sebagal berikut [13]:

[¥igital hit Analog Analog Iigital bit
stream siomal slgnal streim
: N AN AF
Text SRt VY M Text
Transmissio , .
—  Receiver s Destination

Source = Transmilter e
0 svstem

Gambar 2.5. Komunikas data sederhana

Pada Gambar 2.5. terdapat beberapa komponen seperti :

a Source

Perangkat ini bertugas unutuk membangkitkan atau menentukan daya yang akan

ditransmisikan.

b. Transmitter
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Biasanya, data dibangkitkan oleh sistem source dan tidak langsung ditransmisikan
secara langsung dalam bentuk sebagaimana data itu dibuat. Sebuah transmitter
akan mentransformasikan dan mengkodekan informasi tersebut dalam bentuk
sinya elektromagnetik yang dapat dirambatkan pada sistem transmisi. Misalnya,
sebuah modem mengambil bitstream dari sebuah komputer dan mengubahnya

dalam bentuk sinyal analog yang dapat dirambatkan pada jaringan telepon.

c. Sistem Transmisi
Ini dapat berupa media transmis atau jalur komunikasi atau sebuah jaringan

kompleks yang menghubungkan sour ce dan destination.

d. Receiver

Receiver yaitu suatau proses menerima sinyal dari sistem transmisi kemudian

mengkonversinya ke bentuk yang diinginkan oleh perangkat destination.

e. Destination
Merupakan tujuan akhir dari pengiriman data yang menerima datadari receiver.
Data transmis lalu ditransmisikan melalui Transmitter (pemancar) kemudian

diterimareceiver (penerima) melaui mediatransmisi.

2.8 Modul KYL 200U

KYL 200U merupakan sebuah modul wireless transciever yang digunakan
sebagal wireless data transciever pada jarak dekat dengan ukuran yang kecil,
ringan, dan konsumsi daya yang rendah dan dengan stabilitas dan reliabilitas yang

baik.
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Secara sederhana Modul KYL 200U mempunya diagram skematik seperti

gambar 2.6 di bawah [14]:

: T

— A meu [<— >

IC

Connecior

Gambar 2.6. Skematik diagram KY L 200U

Adapun fitur-fitur pada KY L 200U adalah :
1. Dayatransmis yang rendah sekitar 10 mW, dan bisa juga pada 50~100 mW
jikadiperlukan.
2. Dengan default carrier frekuensi sebesar 433 Mhz, tapi bisa juga digunakan
pada frekuens 400-417 Mhz, 868 Mhz, dan 915 Mhz jika diperlukan.
3. Tahan terhadap interferensi yang tinggi dan error bit rate yang rendah.
4. Jarak transmisi yang jauh (sekitar 1000m jika menggunakan antena
tambahan).
5. Multi channels, dapat digunakan pada tranciever 8 channels sampai
32channels.
6. Dapat digunakan padalevel tegangan TTL, RS-232dan RS-485.
Modul KY L 200U dapat diaplikasikan ke beberapa sistem, antaralain :
1. Wireless alarm dan security sistem.
2. Wireless monitoring dan kontrol peralatan menggunakan akses kontrol
sistem.

3. Wirdess datatransmisi.
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4. Radio modem.
5. Wireless POS, PDA Wireless smart terminal.

6. dan sebagainya.

Gambar 2.7. Modul KY L 200U

KYL 200U memiliki 9 pin yang mempunyai fungsi masing-masing. Akan tetapi
pada prakteknya hanya digunakan 4 pin, yaitu pin Vcc, Gnd, Tx, dan Rx. Berikut

ini tabel fungs pin dari KYL 200U.

Tabel 2.2. Pin-pin pada KY L 200U

Pin No. | Signal Name Function Level Connection Remarks
| | with terminal |
1 GND Grounding of power supply Ground
2 | Ve | Power supply DC Y
3 | RxD/TTL | Serial data input to the transceiver TTL TxD
4 | TXDTTL = Transmitted data out of the TTL RxD
_ | transceiver
5 SGND Sienal
6 | A(TXD) = Aof RS48S5(TxDofRS-232) | " ARXD)
7 | B(RXD) | BofRS4SS(RxDofRS-232) | . B(TxD)
§ | SLEEP | Sleep control (input) L Sleep signal ' High level
. _ . sleep
g RESET Reset signal{input) TTL Negative
pulse reset
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Pada KYL 200U mempunya 5 jenis baud-rate yang dapat digunakan, berikut

tabel yang menjelaskan baud-rate beserta delay yang dihasilkan.

Tabel 2.3. Jenis Baud Rate pada KY L 200U

RF Date Rate Delay RF Date Rate Delay
{bps) Ts(mS) (bps) Ts(mS)
1200 90 9600 16
2400 45 19200 10
4800 30

Dari tabel diatas dapat dilihat bahwa semakin besar baud-rate maka semakin kecil
delaynya, namun jarak yang dapat di jangkaunya semakin kecil, dapat dilihat pada

datasheet.

2.9 Komunikas 12C (I nter-Integrated-Circuit)

Biasanya disebut sebagai 12C, bus 12C atau 11C bus pada awal nya dikembangkan

sebagal bus kontrol untuk menghubungkan mikrokontroler dan peripheral IC.

Gambar 2.8. Komunikasi 12C (Inter-Integrated-Circuit)

Inter-Integrated-Circuit atau sering disebut sebagai komunikasi 12C adalah
komunikas yang dikembangkan oleh Philips Semiconductors, yang hanya
menggunakan dua jalur komunikasi (2-wire) yaitu jalur data yang digunakan

untuk mengirim dan menerima data (bi-directional) dan jalur clock yang
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digunakan untuk mengirim sinyal sinkronisasi. Protokol 12C untuk pengiriman

satu byte data dapat dilihat pada Gambar 2.9 [15] :

1 AW O A O

e i .1 ™ m f 'h “-II —\ |f i |‘"|I i--l
\.IIII ll'.;'r'llu,,i'l II'|, / 'l)ll'l.f'l'a | A "'.J’ "..I'IH'L.I'IIr

Gambar 2.9. Protokol komunikasi 12C.

Dari Gambar 2.9 dapat dijelaskan bagaimana pengiriman satu byte data yang
digambarkan dengan dua buah sinyal padajaur SCL dan jalur SDA, dimula dari
transisi high ke low sampai padatransisi low ke high pada sinyal SCL, untuk lebih

jelas pengiriman satu byte data dapat dilihat pada Tabel 2.4 dibawah ini :

Tabel 2.4. Pengiriman satu byte data pada transmisi 12C

Bit Penyusun | Keterangan

S=Start (1-bit) | Transisi high ke low pada SDA dimana kondis SCL high
menandakan awal dari sebuah frame data yang dikirim.

SLAVE digunakan untuk menentukan alamat peripheral eksterna

ADDRESS(7- | Yang akan diakses
bit)

R/W (1-bit) Bit ini digunakan untuk menentukan operasi baca atau tulis data
dari peripheral eksternal, Bit bernilai 1 mengandung arti operasi

baca dan bernilai 0 mengandung arti operasi tulis.

A = ACK(1-bit) | Bit ini digunakan untuk menentukan respon dari periphera

yang diakses, jikabit ACK bernilai 1 mengandung arti tidak
adanya respon dari peripheral(transmisi data bermasalah),
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sebaliknya jika bit ACK bernilai 0 maka ada respon dari
peripheral yang di akses.

DATA (8-hit) 8 bit data yang akan ditulis atau dibaca periphera

P =Stop Transisi low ke high pada SDA dimanakondisi SCL high
menandakan akhir dari satu frame data yang telah dikirim

2.10 LCD (Liquid crystal display)

Sangatlah banyak kegunaan LCD pada perancangan suatu sistem yang
menggunakan mikrokontroler. LCD (Liquid Crystal Diplay) adalah komponen
yang berfungsi untuk menampilkan suatu karakter pada suatu tampilan (display)
dengan bahan utama yang digunakan berupa Liquid Crystal. Apabila diberi arus
listrik sesuai dengan jalur yang telah dirancang pada konstruksi LCD. Liquid
Crystal akan berperan menghasilkan suatu cahaya dan cahaya tersebut akan
membentuk suatu karakter tertentu. gambar kontuksi LCD dapat dilihat pada
gambar 2.10 dan gambar 2.11.

A
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= "!" — Polarizer
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Gambar 2.10. Kontruksi LCD
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Gambar 2.11. LCD 2 x 16 Karakter

2.11 Software Arduino

Software arduino merupakan software open source sehingga dapat di unduh
secara gratis. Software ini digunakan untuk membuat dan memasukkan program

ke dalam arduino. Untuk membuat program arduino dan upload program ke
daam board arduino membutuhkan software arduino IDE (Integrated
Devel opment Enviroment) yang bisa diunduh gratis di

http://arduino.cc/en/Main/Software. Bahasa pemrograman arduino adalah bahasa

C. tapi bahasa ini sudah dipermudah menggunakan fungsi — fungs yang
sederhana sehinga para pemula pun bisa mempelgarinya dengan cukup mudah.
(Massimo, B. 2011)

Berikut ini merupakan contoh tampilan awal software arduino:
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Gambar 2.12. Software Arduino
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1. METODE PENELITIAN

3.1 Tempat dan Waktu Penelitian

Penelitian ini dilakukan di Laboratorium Teknik Elektro Fakultas Teknik
Universitas Lampung yang dilaksanakan mulai dari bulan Agustus 2016 sampai

Januari 2017.

3.2 Alat dan Bahan

Peralatan dan bahan — bahan yang digunakan pada penelitian ini tugas akhir ini
adalah sebagai berikut :

1. Laptop

2. Arduino Uno

3. Project board

4. Kotak Hitam

5. Papan Partikel

6. LCD 2x16

7. Solder

8. Software pendukung

9. Modul KYL 200U

10. Sensor kecepatan motor Honda CB150R



11. Komunikasi 12C (Inter-Integrated-Circuit)

3.2 Tahap Pendlitian

Pada penyelesaian tugas akhir ini ada 6 tahapan kerja yang dilakukan antaralain:

1. Studi Literatur
Studi literatur dilakukan pencarian informasi baik dari buku, jurnal, bahan
dari internet maupun sumber-sumber lain yang berkaitan dengan penelitian
ini, diantaranya tentang smart transportation, Modul KYL 200U, sensor
kecepatan motor Honda CB150R serta penelitian - penelitian yang terkait

dengan tugas akhir ini.

2. Meakukan perancangan blok diagram rangkian prototipe sistem pemantau
waktu kedatangan bus dengan mengimplementasikan modul KYL 200U
menuju smart transportation. Perancangan blok diagram ini dilakukan
dengan tujuan untuk mempermudah dalam merealisasikan aat yang akan

dibuat.

3. Implementas rangkaian, dengan tahap-tahap sebagai berikut :
1. Memilih rangakaian dari tigp masing-masing blok diagram sistem.
2. Menentukan komponen yang digunakan dalam rangkaian.
3. Merangkai dan uji cobarangkaian dari masing-masing blok
diagram.
4. Membuat program dengan bahasa C dan kemudian memasukkannya

dalam sebuah mikrokontroler arduino uno.
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4.

5.

5. Menggabungkan rangkaian per blok yang telah di uji pada sebuah
papan percobaan (project board), melakukan pengujian ulang setelah
dilakukan penggabungan rangkaian.

6. Melakukan uji coba penggabungan software antarmuka penampil data
pengukuran kecepatan bus dan hardware waktu kedatangan bus.

7. Merangka komponen kedalam PCB.

Uji Coba Alat prototipe sistem pemantau waktu kedatangan bus dengan
mengimplementasikan modul KY L 200U menuju smart transportation.

Tahap ini akan dilakukan tahap uji coba terhadap alat modul KYL 200U serta
prototipe  sistem  pemantau  waktu  kedatangan  bus  dengan
mengimplementasikan modul KYL 200U menuju smart transportation yang
sudah dirancang yaitu pada bagian bus yang dipasang arduino untuk
mendeteksi kecepatan bus dan transiver modul KYL 200U  untuk
mengirimkan data kecepatan bus ke receiver modul KYL 200U yang
diletakkan dihalte bus, dengan indikator keberhasilan uji coba alat prototipe
sistem pemantau waktu kedatangan bus dengan mengimplementasikan modul
KYL 200U menuju smart transportation adalah receiver modul KYL 200U
dapat menerima data kecepatan bus yang dikirimkan transiver pada bus dan
arduino pada receiver yang sebelumya mengolah data kecepatan bus dan
kemudian ditampilkan ke LCD dalam bentuk waktu. Output yang dihasilkan

berupa data waktu kedatangan bus dihalte tersebut.

AnalisaHasil Pembahasan dan Kesimpulan

Tahapan ini akan dilakukan pengujian modul KY L 200U dan juga sensor
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kecepatan motor Honda CB150R, menganalisa hasil pengujian dari sistem
yang telah dibangun, mengetahui waktu kedatangan bus berdasarkan
kecepatan bus yang dikirimkan kehalte. Indikator keberhasilan dari sistem ini
adalah dapat mengetahui waktu kedatangan bus secara akurat yang kemudian

waktu tersebut ditampilkan pada LCD yang tersedia dihalte.

Pembuatan laporan

Pada tahap ini dilakukan penulisan terhadap data-data yang didapatkan dari

hasil pengujian, analisis dan kesimpulan.
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Merancang Blok Diagram
Prototipe Sistem Pemantau Waktu
Kedatangan Bus

.

3.4 Diagram alir pengerjaan tugas akhir

Merancang Rangkaian dan
Menentukan Komponen Prototipe
Sistem Pemantau Waktu
Kedatangan Bus

.—.

¥

Uji Coba Rangkaian Perblok

Berhasil Jidak

Ya

Pembuatan Program pada Arduino
Uno

Menggabungkan Program dan
Hardware Sistem Telemetetri

.

Uji Coba Rangkaian

Tidak Berhasil

Redlisasi kebox hitam12x6x4 |~

h

Uji Coba Rangkaian Prototipe
Sistem Pemantau Waktu
Kedatangan Bus

Gambar 3.1. Diagram alir pengerjaan tugas akhir.
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Pada diagram alir tugas akhir diatas terbagi menjadi 3 bagian utama, yaitu :

1. Perancangan blok diagram dan menentukan komponen serta rangkaian

dari prototipe sistem pemantau waktu kedatangan bus dengan

mengimplementasikan modul KYL 200U menuju smart transportation

yang akan dibuat.

2. Pembuatan rangkaian dari masing-masing blok diagram sistem prototipe

sistem pemantau waktu kedatangan bus dengan mengimplementasikan

modul KY L 200U menuju smart transportation.

3. Pengujian dari prototipe sistem pemantau waktu kedatangan bus dengan

mengimplementasikan modul KYL 200U menuju smart transportation

yang telah di realisasikan.

3.5 Spesifikasi Alat

Spesifikasi dari alat yang dibuat adalah sebagai berikut:

1

2.

Menggunakan tegangan 5 volt.

Pengukuran kecepatan dengan menggunakan sensor kecepatan motor
Honda CB150R.

Atmega 328p sebagai pemproses data.

Komunikas dilakukan menggunakan modul KY L 200U 433MHz.
Informasi data telemetri ditampilkan pada LCD yang diletakkan di

halte.
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3.6 Diagram Blok Rangkaian
Untuk mempermudah dalam perancangan, maka rangkaian dipisahkan

berdasarkan fungsinya. Berikut ini adalah diagram blok rangkaiannya:

Rizet vang dilakukan
7 ™ !
\
[ 1
Iimkaniroler
Wity oier

e — i g (TEETEE //.}',}, . B - rn
1 I|

— - ;

Gambar 3.2. Diagram blok prototipe sistem pemantau waktu

kedatangan bus.

Diagram blok prototipe sistem pemantau waktu kedatangan bus diatas dibuat
untuk mengetahui proses kerja pada prototipe sistem pemantau waktu kedatangan
bus dengan mengimplementaskan modul KYL 200U menuju smart
transportation yang akan dibuat. Hal ini bertujuan untuk memudahkan dalam

memahami alur keja dari sistem yang akan dibuat.

Komponen-komponen yang terdapat pada sistem ini terdiri atas beberapa macam

diantaranya.

1. Mikrokontroler

2. LCD
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LCD digunakan sebagai media penampil data pengukuran tegangan dan arus
secaradigital. LCD yang digunakan beresolusi 16x2 yang berarti terdiri dari 2

baris dan 16 karakter.

3. Transmitter dan Receiver
Transmitter adalah alat yang berfungsi untuk memproses dan memodulas
sinya input agar dapat ditransmisikan sesuai dengan kana yang dinginkan,
sedangkan receiver adalah sebuah aat yang berfungss menerima dan
mengolah atau demodulai sinyal output dari transmitter sehingga sesuai
dengan sinyal awal. Modul yang digunakan pada pengiriman ini berupa KY L
200U yang merupakan modul wireless transciever, hasil pengiriman data
secara telemetri ini akan dihubungkan pada media penampil data berupa
LCD.

4. Sensor Kecepatan
Sensor kecepatan digunakan untuk memperoleh data kecepatan mobil yang

nantinya akan digunakan untuk data pembanding. Adapun sensor yang di

gunakan yaitu sensor motor Honda CB150R.

5. Komunikasi 12C (Inter-Integrated-Circuit)
Biasanya disebut sebagai 12C, bus 12C atau IIC bus pada awalnya
dikembangkan sebagai bus kontrol untuk menghubungkan mikrokontroler

dan periphera IC.

3.7 Perancangan Alat
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IR T

Gambar 3.3. Rancangan prototipe sistem pemantau waktu

kedatangan bus.
3.8 Perancangan Sistem Perangkat L unak
1. Arduino

Perangkat lunak yang lain untuk mendukung penyelesaian tugas akhir ini adalah
arduino. Arduino merupakan bahasa pemrograman yang digunakan pada

mikrokontroler Atmega 328p sebaga pengendali utamanya.

S sheich_pmp )@ § Arctuing 105 |._.._, |4
Fila Edin Shwter Tosis bl

Gambar 3.4. Arduino software
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Gambar 3.4 di atas merupakan gambar lembar kerja dari software arduino yang
digunakan untuk menulis program yang nantinya akan di upload pada
mikrokontroler. Di lembar kerja arduino ini kita mengolah nilai-nilai yang terbaca
pada sensor yang berupa data analog menjadi data digital dan hasil pengolahan
data digital ditransmisikan pada media penampil berupa komputer melalui

wireless.
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3.9 Diagram Alir Keseluruhan Alat Sistem Pemantau Waktu K edatangan

Bus.

‘ Mulai ’

Sensor
Kecepatan

Mikrokontroller baca
kecepatan

Modul KYL 200U
mengirim tiap 1 detik data
kecepatan

Modul KYL 200U
menerima data kecepatan

v

Menghitung jarak tempuh
pada kecepatan 1kim/h
Kecepatan x 0,27778

(Konversi km/h kem/s)

/ data (m) /

Menghitung sisajarak
Jarak ke n — jarak tempuh

]

* tri_s.staff.gunadarma.ac [16].
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/ Data (m) /

Menghitung sisawaktu
(Sisajarak / Kecepatan x
1000) x 3600

v
/ a9 /

Mikrokontroller
menampilkan hasil data ke
LCD 2x16

Data berupa
(kem/@), (m)
dan (5)

Gambar 3.4 Diagram alir keseluruhan aat sistem pemantau waktu kedatangan

bus.
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V. PENUTUP

5.1 Kesimpulan

Setelah melakukan penelitian ini maka dapat diambil kesimpulan yaitu:

1.

Sensor kecepatan yang digunakan bekerja dengan baik berdasarkan kalibrasi
yang dilakukan dengan speedometer dan dengan meninjau cara kerja sensor
yang digunakan pada kendaraan.

Pengiriman data kecepatan dari kendaraan ke halte bekerja dengan baik tanpa
ada delay waktu .

Jarak maksimum pengiriman data secara telemetri pada kondisi line of sight
dengan menggunakan baudrate 9600bps adalah berkisar 419 meter, dan
secaratidal line of sight berkisar £120 meter.

Alat komunikasi data yang dirancang dengan mengimplementasikan modul
KYL 200U dapat bekerja dengan baik.

Sistem yang dibuat dapat menampilkan secara akurat kecepatan kendaraan
yang tetap maupun berubah-ubah pada display penampil yang terdapat pada
halte.

Alat pemantau waktu kedatangan kendaraan yang dibuat dapat menampilkan
informasi kecepatan, jarak, dan waktu yang diolah menjadi digital melalui

LCD 2x16.



5.2 Saran

Saran yang dapat diberikan untuk keperluan penelitian-penelitian yang akan

datang guna perbaikan adalah:

1. Menggunakan modul wireless yang lebih baik agar jarak jangkauannya dapat
lebih jauh.

2. Menambahkan modul GSM (Global System for Mobile) agar mempermudah
masyarakat guna mengetahui informasi waktu kedatangan bus melalui SMS

(Short Message Service).
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