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ABSTRACT 
 

THE DESIGN AND IMPLEMENTATION OF ACQUISITION DATA A ND 
TELEMETRY SYSTEM IN REMOTELY OPERATED VEHICLE (ROV)  BASED ON 

RASPBERRY PI 2  

 
BY 

GUSTI ROBIATUL ADAWIYAH  

 
Aquatic biota has some standardization for its survival, one of those standardization is 
temperature. Meanwhile, the methods of measuring temperature in aquatic biota are still 
conventional and dangerous, so it needs devices to assist the underwater observation process. 
One of the devices that can be used in the process of underwater measurements is the Remotely 
Operated Vehicle (ROV) equipped with data acquisition and telemetry systems in order to 
make the measurements real time. The data acquisition system is using MS580314BA 
temperature and pressure sensors, as well as the IMU (Inertial Measurement Unit) MPU6050, 
and Raspberry Pi 2 camera which placed on the ROV that will dive to a depth of 400 cm, then 
the ROV will gather the temperature data, the pitch data, the depth data as well as a live video 
streaming during active ROV, where the transmission medium is CAT6 UTP cable. The data 
will be displayed on the laptop operator and stored into a data logger. Temperature and depth 
measurements were made using a MS580314BA sensor that had been calibrated with a digital 
thermometer, and also gather the depth data calibrated by a ruler. The system is also equipped 
with IMU sensors to measure ROV stability when capturing data. The temperature 
measurements were conducted at the university Lampung’s swimming pool. It is known that 
there is a change of temperature at a depth of 10-11 cm which changes from 30ºC to 29 ° C. 
.  
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ABSTRAK 

 
RANCANG BANGUN SISTEM AKUISISI DATA DAN TELEMETRI P ADA 
REMOTELY OPERATED VEHICLE (ROV) BERBASIS RASPBERRY PI 2  

 
Oleh  

GUSTI ROBIATUL ADAWIYAH  

 
Biota perairan memiliki beberapa standarisasi untuk kelangsungan hidupnya, salah satunya 
adalah suhu. Metode pengukuran suhu pada biota perairan masih tergolong konvensional dan 
berbahaya, sehingga  dibutuhkan sebuah alat untuk membantu proses pengamatan dibawah air. 
Salah satu wahana yang dapat digunakan pada proses pengukuran bawah air adalah Remotely 
Operated Vehicle (ROV) yang dapat diletakkan sistem akusisi data dan telemetri agar dapat 
melakukan pengukuran secara real time. Sistem akuisisi data yang dipasang menggunakan 
sensor suhu dan tekanan MS580314BA, serta sensor IMU (Inertial Measurement Unit) 
MPU6050, dan kamera Raspberry pi 2 yang diletakkan pada ROV yang akan menyelam sampai 
kedalaman 400 cm, sistem ini akan mengambil data suhu, pitch, roll, kedalaman serta video 
live streaming selama ROV aktif, dengan media transmisi yaitu kabel utp cat6. Data tersebut 
akan ditampilkan pada laptop operator dan disimpan dengan data logger. Pengukuran nilai suhu 
dilakukan dengan menggunakan sensor MS580314BA yang sudah dikalibrasi dengan 
thermometer digital, yang juga akan mengambil data kedalaman yang dikalibrasi dengan 
penggaris. Sistem ini juga dilengkapi dengan sensor IMU untuk mengukur kestabilan ROV 
saat pengambilan data. Pada pengukuran suhu yang dilakukan di kolam renang universitas 
Lampung, diketahui terdapat perubahan suhu pada kedalaman 10-11 cm yang berubah dari 
30ºc menjadi 29°c.  
 
Kata Kunci : ROV, MS580314BA, MPU6050, Sistem Akuisisi, Telemetri  
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 
 

1.1 Latar Belakang 

 

Tercatat menurut Kementrian Kelautan Indonesia pada tahun 2015, luas laut dan 

perairan yang terdapat di Indonesia, memenuhi 2/3 wilayah Indonesia, yakni sebesar 

5,8 juta km2 dengan panjang pantai sekitar 97 ribu km, dari data tersebut dapat dilihat 

bahwa Indonesia merupakan salah satu negara dengan perairan yang sangat kaya. 

Berdasarkan penelitian tentang kondisi terumbu karang di perairan Pulau Tegal dan 

Sidodadi provinsi Lampung, menyatakan bahwa biota bawah air mempunyai 

beberapa standarisasi agar dapat tetap hidup dan berkembang biak, salah satu faktor 

yang turut mempengaruhi kelangsungan biota bawah air adalah faktor suhu (Hartoni, 

2012).  

Metode-metode yang biasa digunakan untuk mengamati biota bawah air di Indonesia 

masih tergolong metode konvensional dengan resiko yang cukup tinggi, beberapa 

metode yang biasa dilakukan yakni pengamatan secara langsung dengan 

penyelaman. Namun, penyelaman memiliki resiko diantaranya tekanan bawah air, 

kondisi pencahayaan bawah air, dan kadar oksigen yang dibutuhkan untuk setiap 

penyelam, oleh karena itu dibutuhkan sebuah alat untuk membantu proses 

pengamatan dibawah air.  
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Pengambilan data pada bawah air membutuhkan sebuah wahana untuk melakukan 

pengukuran, dimana apabila wahana tersebut telah mengukur keadaan dibawah laut, 

wahana tersebut harus mampu mengirimkan data secara akurat kepada operator.   

Salah satu jenis robot bawah air adalah ROV atau Remotely Operated Vehicle, ROV 

adalah robot yang bergerak  dengan cara dikendalikan dari jauh, pergerakan dari 

wahana ini dapat diberikan secara arah logika autonomous atau operator yang 

mengendalikan dengan remot. ROV biasa dibangun dari komponen catu daya, sistem 

propulsi, pencahayaan, kamera, yang dapat dilengkapi dengan sistem telemetri untuk 

mengirimkan data yang telah diterima untuk melakukan fungsi kerjanya (Christ, 

2014).  ROV juga dapat dilengkapi dengan sistem akuisisi data untuk melakukan 

pengambilan data dibawah laut untuk mengurangi resiko kerja dengan metode 

konvensional.  

Dengan menggunakan Raspberry Pi 2, sensor tekanan, dan sensor gerak yang 

diintegrasikan, diharapkan ROV dapat melakukan sistem akuisisi data dan telemetri 

yang dapat membantu pemantauan bawah air. 

 
 
1.2 Tujuan Penelitian 

 
Tujuan dari penelitian ini adalah :  

1. Membuat sebuah sistem akuisisi data suhu, kedalaman dan data kemiringan 

pada ROV yang dapat tampil pada laptop operator  

2. Membuat sebuah sistem telemetri untuk mengirimkan data suhu, kedalaman, 

kemiringan dan video bawah air pada ROV.  
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1.3 Manfaat Penelitian 

 
Manfaat dari penelitian ini antara lain, yaitu: 

1. Dapat digunakan sebagai sebuah wahana untuk memantau daerah bawah air.  

2. Mempermudah dalam melakukan pengukuran parameter suhu bagi 

lingkungan biota air.  

3. Dapat dikembangkan lebih lanjut untuk penelitian ROV.  

 
 

1.4 Rumusan Masalah 

 
Rumusan masalah pada tugas akhir ini adalah sebagai berikut:  

1. Bagaimana perancangan dan pembuatan sebuah ROV yang dapat menyelam 

pada kedalaman ± 400 cm?  

2. Bagaimana perancangan dan implementasi dari sensor tekanan dan gerak 

agar dapat mengukur suhu, kedalaman, kemiringan dengan baik pada ROV?  

3. Bagaimana perancangan sistem agar kamera dapat mengambil video secara 

real time dibawah air? 

4. Bagaimana perancangan sistem telemetri agar data dari sensor dan kamera 

dapat terkirim menuju aplikasi pemantauan? 

 
1.5 Batasan Masalah 

 
Batasan masalah dalam perancangan dan pembuatan sistem ini adalah sebagai 

berikut:  

1. ROV yang digunakan hanya akan menyelam dalam kedalaman ± 400 cm 
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2. Penelitian ini dibatasi hanya sampai dengan pembuatan sistem akuisisi data 

dan telemetri serta kinerja ROV dan sensor pada air. 

3. Tidak membahas mengenai aplikasi pemantauan dan sistem kendali pada 

ROV 

4. Kinerja yang diukur mencakup kestabilan ROV, juga kinerja sensor dan 

kamera.  

5. Mikrokontroler yang digunakan adalah Raspberry Pi 2.  

6. Tidak membahas mengenai parameter bagi biota air.  

 
1.6 Hipotesis 

 

Sebuah ROV yang mampu melakukan fungsi akuisisi data dan telemetri untuk 

data suhu, kedalaman, kemiringan dan video bawah air pada kedalaman ±400 

cm, dan dilengkapi dengan sensor tekanan dan gerak yang dikendalikan oleh 

operator.  

 

1.7 Sistematika Penulisan  

 
Sistematika penulisan tugas akhir ini adalah sebagai berikut: 

BAB I – PENDAHULUAN 

Berisi latar belakang, tujuan, manfaat penelitian, batasan masalah, perumusan 

masalah, hipotesis, dan sistematika penulisan.  
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BAB II – TINJAUAN PUSTAKA 

Memuat teori-teori yang mendukung pembuatan dan perancangan ROV,sistem 

akuisisi data, sistem telemetri, juga implementasi dari sensor tekanan dan sensor 

gerak yang dipasang pada ROV.  

 
BAB III – METODE PENELITIAN 

Berisi waktu dan tempat penelitian, alat dan bahan, spesifikasi alat, spesifikasi 

sistem, metode penelitian, analisa dan kesimpulan serta pembuatan laporan.  

 
BAB IV- HASIL DAN PEMBAHASAN 

Memuat hasil dan pembahasan dari perancangan dan pembuatan ROV, sistem 

akuisisi data dan sistem telemetri pada tugas akhir ini.  

 
BAB V – KESIMPULAN DAN SARAN 

Memuat kesimpulan berdasarkan hasil pembuatan dan perancangan alat. Selain 

itu terdapat saran sehubungan dengan pembuatan dan perancangan sistem 

akuisisi data dan sistem telemetri yang diharapkan dapat menambah wawasan 

serta kemajuan pembaca.



 

 
 
 
 
 
 
 

 
 

BAB II 

TINJAUAN PUSTAKA 

 
 

2.1 Remotely Operated Vehicle (ROV) 

 

ROV atau Remotely Operated Vehicle adalah wahana yang dioperasikan secara 

remote, dimana pergerakan dari wahana ini dapat melalui cara petunjuk logika 

autonomous atau kontrol dari operator yang bergantung dari kemampuan 

wahana dan input dari operator. ROV termasuk kedalam bagian dari Underwater 

Vehicle, dimana Underwater Vehicle dibagi menjadi dua bagian seperti gambar 

2.1  

    

Gambar 2.1 Jenis-Jenis Underwater Vehicle 

 

Underwater 

Vehicles

Unmanned 

Vehicles

AUV

ROV
Manned 

Vehicles
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Berdasarkan dari gambar 2.1 ROV termasuk dari bagian Unmanned Vehicle, 

atau kendaraan bawah air tak berawak. Dimana pada bagian unmanned vehicle 

terdapat dua jenis wahana, yaitu AUV (Autonomus Underwater Vehicle) dan 

ROV (Remotely Operated Vehicle). AUV adalah sebuah wahana bawah air yang 

tidak menggunakan kabel, dan dapat dijalankan melalui pemrograman yang 

sudah dimasukkan sebelumnya. Perbedaan antara AUV dan ROV adalah pada 

perangkat keras komunikasi antara wahana dan permukaan.  

Daya dari ROV dapat berada di dalam wahana ataupun diluar wahana, yang akan 

dihubungkan melalui kabel. Sebuah ROV juga dapat diartikan sebagai sebuah 

kamera yang terpasang dalam wadah anti air tertutup, dengan pendorong untuk 

bergerak, yang terhubung melalui kabel ke permukan atas dimana pada kabel 

ini, sinyal video dan telemetri dikirimkan (Christ, 2014). Sebuah ROV dapat 

menyelam dari kedalaman dangkal sampai kedalaman yang dalam, bergantung 

dengan kemampuan dari wahana yang digunakan dan kemampuan komunikasi 

kabel, serta kemampuan operator dalam mengandalkan ROV tersebut. Dalam 

dunia modern ROV sering digunakan untuk menghindari pekerjaan berbahaya 

yang akan dilakukan oleh manusia dibawah air. Jenis-jenis ROV dapat 

dijelaskan seperti tabel 2.1,  

      Tabel 2.1 Tabel Perbedaan jenis ROV 

 

Kategori Input Telemetri Kedalaman Peluncuran Mesin 

Pendorong 

Aliran 

Fluida 

OCROV 

(Observation 

Class ROV) 

110/220 

VAC 

1Ф 

Hanya 

Tembaga 

±300m Melalui 

tangan 

Elektronik Elektronik 



8 

 

 

 

ROV yang telah dibuat di Indonesia melingkupi jenis OCROV atau jenis ROV 

untuk pengamatan bawah laut, seperti penelitian mengenai Perancangan Mini 

ROV berbasis Mikrokontroller ATMega 16, yang menghasilkan sebuah ROV 

dengan yang memiliki fungsi kamera, namun pada penelitian ini belum 

digunakan fungsi sensor yang menyebabkan ROV untuk pemantauan hanya 

melalui video saja, sehingga kinerja ROV dinilai kurang maksimal (Koli, 2015).  

Penelitian mengenai ROV untuk pemantauan bawah air sebelumnya juga telah 

yang menghasilkan sebuah ROV dengan dimensi total panjang 80 cm, lebar 62,5 

cm dan tinggi 62,5 cm yang dikendalikan dengan mikrokontroller ATMega32A 

dan dilengkapi dengan sensor suhu dan kompas. Pada penelitian ini ROV sudah 

dapat memantau kondisi bawah air, namun dikarenakan penggunaan motor 

dengan kapasitas <1500 GPH, maka pergerakan ROV kurang maksimal 

(Kusuma, 2012).  

 

 

Kategori Input Telemetri Kedalaman Peluncuran Mesin 

Pendorong 

Aliran 

Fluida 

MSROV 

(Mid-Sized 

ROV) 

440/48

0 VAC 

3Ф 

Tembaga/ 

fiber 

>1000m Mesin 

angkut 

Elektronik/

hidrolik 

4 GPM 

WCROV 

(Work Class 

ROV)  

440/48

0 3Ф 

Hanya 

Fiber 

>3000m Dengan 

sebuah 

bingkai 

Hidrolik 70 

GPM 
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2.2 Sistem Akuisisi Data  

 

Sistem akuisisi data adalah sebuah sistem, yang digunakan untuk mengambil, 

mengumpulkan, dan menyiapkan data, hingga memprosesnya untuk 

menghasilkan data yang dikehendaki. Sistem akuisisi data, biasanya memiliki 

dua bagian yaitu sistem hardware sebagai pengambil data dari objek yang 

diukur dan sistem software yang berfungsi untuk mengumpulkan dan 

memproses data yang akan ditampilkan sesuai dengan kebutuhan pengguna 

(Djuniadi, 2011).  Terdapat dua jenis data pada sistem akuisisi data yaitu analog 

dan digital, penggunaan jenis sistem akuisisi data bergantung dari 

penggunaannya. Beberapa penelitian yang telah menggunakan sistem akusisi 

data seperti pada sistem akuisisi data suhu multipoint dengan mikrokontroller 

yang dibuat dari 3 termokopel tipe K sebagai sensor suhu, hasil penelitian 

menunjukkan bahwa termokopel mampu menunjukkan sifat linier (Arena, 

2014). Penelitian yang menggunakan akuisisi data video juga pernah) yaitu 

akuisisi data video untuk kendali keamanan, dengan menggunakan pemanfaatan 

video monitoring yang menggabungkan teknik pendeteksi gerak dan broadcast 

memanfaatkan jaringan 3G pada mobile phone (Supandi, 2008).  

 

2.3 Sistem Telemetri  

 

Telemetri merupakan sebuah proses yang digunakan untuk mengukur atau 

mencatat suatu besaran fisik pada suatu lokasi yang letaknya jauh dari pusat 

pengolahan hasil pengukuran. Sistem telemetri sering digunakan pada 
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komunikasi nirkabel, namun juga dapat digunakan pada media lain, seperti 

jaringan kabel (Darajat, 2012). Dan Sistem telemetri yang digunakan pada ROV 

adalah dengan menggunakan kabel tether atau kabel yang menghubungkan ROV 

dengan operator yang berada diatas permukaan (Christ, 2014). Penelitian 

mengenai telemetri pernah dilakukan yaitu sistem telemetri pada AUV berbasis 

IMU (Inertial Measurement Unit), dimana pada sistem ini digunakan sensor 

IMU (Inertial Measurement Unit) pada UAV sebagai input data yang akan 

dikirimkan kepada ground station yang berada diatas tanah (Darajat, 2012).  

 

2.4 Sistem Elektronika ROV  

 

ROV sebagai sebuah robot dibawah air, tentu membutuhkan peralatan 

elektronika untuk melaksanakan fungsinya. Sistem elektronika ROV meliputi 

sumber daya ROV, pencahayaan, kamera dan sensor-sensor yang dipasang 

untuk memenuhi fungsi kerja ROV. Sistem elektronika pada ROV harus 

dirancang sedemikian rupa agar dapat bekerja secara akurat dan efektif dibawah 

air.  

 

2.4.1 Kamera ROV  

 

Kamera pada ROV digunakan sebagai alat yang melakukan fungsi 

pengamatan bagi ROV didalam air. Kamera pada ROV dapat melakukan 

fungsi pengambilan gambar atau pengambilan video berdasarkan 

kebutuhan penggunanya. Kamera ini dipasang pada ROV dan akan 
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mengirimkan data gambar atau video melalui tether ke permukaan air, 

dimana operator ROV mengolah data tersebut. Kamera yang digunakan 

pada ROV kali ini adalah kamera Raspberry pi V2 dengan spesifikasi 

8MP yang mendukung mode video 1080p30, 720p60 dan VGA90 

(Anonim, 2015). 

  

 

Gambar 2.2 Kamera Raspberry pi  V2  

 

  

2.4.2 Sensor Gerak MPU6050 

 

Sensor MPU6050 adalah sensor dengan 16 bit ADC yang memiliki 3 

axis gyroscope, 3 axis accelerometer dan sebuah Digital motion 

processor (DMP) untuk mengukur posisi dari sebuah benda sehingga 

akan menghasilkan sebuah posisi yang akurat. Sensor ini akan 
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mengambil data dari gyroscope dan accelerometer pada saat 

sinkronisasi pengambilan sampel data yang ditetapkan, sehingga data 

yang diperoleh mencakup data gyroscope 3-Axis, data accelerometer 3-

Axis, dan data suhu. Output dari sensor ini dihitung dengan sistem 

prosessor yang mencakup ketiga data tersebut.  

 

                       

Gambar 2.3 Sensor MPU6050 

 

Berdasarkan dari datasheet MPU6050, ketika gyroscope diputar, maka 

akan menyebabkan sebuah getaran yang diideteksi, Sinyal tersebt akan 

diperkuat, didemodulasi dan difilter untuk menghasilkan tegangan yang 

sebanding dengan nilai sudut. accelerometer 3 axis yang diukur melalui 

percepatan sepanjang sumbu tertentu yang menginduksi perpindahan 

pada massa tertentu juga akan menghasilkan data perubahan posisi yang 

diintegrasikan dengan data dari gyroscope untuk diubah menjadi 

tegangan, tegangan ini akan diubah menjadi digital oleh 16 bit ADC 

untuk dapat ditampilkan (Invense, 2012). 
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2.4.3 Sensor Tekanan MS5803-14BA 

 

Sensor tekanan MS5803-14BA adalah sebuah sensor tekanan linier 

tinggi yang menyediakan data tekanan 24 bit digital dan nilai 

temperature, sebuah output suhu resolusi tinggi akan memungkinkan 

implementasi dari sistem pengukuran kedalaman dan fungsi 

thermometer tanpa sensor tambahan. Menurut Datasheet MS5803-14BA 

Sensor ini akan mengukur tekanan absolut dari cairan disekeliling sensor 

tersebut, termasuk udara, air dsb dan mengubahnya kedalam bentuk 

tegangan.  

 

                         

              Gambar 2.4 Sensor MS580314-BA  

 

Sensor MS5803-14BA terdiri dari sensor piezo-resistive dan sebuah 

sensor interface IC, dengan fungsi utamanya yaitu untuk mengubah 

tegangan analog output dari sensor tekanan piezo-resistive menuju nilai 

24 bit digital (Specialties, 2012). Materi pada sensor piezoresistive 

adalah sebuah diagframa yang dibentuk dari silikon yang akan 

melengkung ketika diberikan tekanan. Lengkungan yang terjadi pada 

diagframa akan menyebabkan perubahan pada struktur piezoresistor 

yang akan mengakibatkan perubahan nilai pada resistor (Samaun, 2007). 
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2.4.4 Raspberry Pi 2  

 

Raspberry pi adalah sebuah komputer papan tunggal dengan ukuran 

sebesar kartu kredit, dan dapat digunakan untuk menjalankan program-

program tertentu. Raspberry pi 2 adalah generasi kedua dari raspberry pi 

yang memiliki prosesor ARM cortex A7 900 MHz dan ram sebesar 1 

GB. Raspberry Pi memiliki fungsi GPIO (General Purpose Input 

Output) yang terdapat pada pin-pin raspberry pi dan dapat dikontrol 

melalui perangkat lunak yang berjumlah 26 pin (Anonim, 2016).  

 

 

     Gambar 2.5 Raspberry Pi  

 



 

 

 
 
 

 
 
 

BAB III 

METODE PENELITIAN 

 
 

3.1 Waktu dan Tempat Penelitian 

 
Penelitian dan perancangan tugas akhir ini dilaksanakan mulai dari bulan 

September 2016- Januari 2018. Kegiatan penelitian dan perancangan tugas 

akhir dibagi menjadi 2 bagian, yaitu perancangan tugas akhir yang bertempat 

di Laboratorium Elektronika Jurusan Teknik Elektro Universitas Lampung, 

dan penelitian tugas akhir yang akan dilaksanakan di Kolam Renang 

Universitas Lampung.  

 
 

3.2 Alat dan Bahan 

 
Adapun alat dan bahan yang digunakan dalam penelitian dan perancangan 

tugas akhir ini adalah sebagai berikut 

a) Raspberry Pi 2 

b) Laptop Sony Vaio e-

Series 

c) Software Python 2.7 

d) Kabel UTP cat6  

e) PVC 

f) Motor DC 1100 GPH 
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g) Baling-Baling diameter 5 

cm 

h) Aki 12 V 

i) Powerbank 10600 MaH 

j) Lampu senter  

k) Sensor Tekanan MS5803-

14BA 

l) Sensor MPU6050 

m) Sensor Tegangan 

n) Kamera  raspberry pi v2 

o) Relay Module  

p) Lem PVC

 
 

3.3  Spesifikasi Alat 

 
Spesifikasi dari alat yang dibuat adalah sebagai berikut: 

a) ROV yang digunakan yaitu tipe Observation Class ROV dengan 

sistem propulsi menggunakan motor bilge pump 1100 GPH 12/24V 

3A yang telah dimodifikasi, dilengkapi dengan propeller 

berdiameter 5 Cm dan shaft untuk membantu pergerakan dari 

propeller yang digunakan. 

b) ROV yang digunakan mampu menyelam pada kedalaman ±400 cm 

dengan luas jangkauan ±1500 cm dengan menggunakan kabel UTP 

cat6 sepanjang 1400 cm sebagai sarana pengiriman data.  

c) Sensor MS5803-14BA digunakan sebagai sensor tekanan dan suhu 

yang akan mengukur tingkat kedalaman air, dan melakukan 

pengukuran parameter suhu, dan sensor MPU6050 digunakan 

sebagai sensor gerak yang akan mengukur posisi kestabilan ROV 

yang akan dikirim melalui kabel tether dan akan ditampilkan pada 

aplikasi pemantauan pada laptop operator secara real time.  
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d) Kamera yang digunakan pada ROV adalah kamera Raspberry pi V2 

dengan spesifikasi 8MP yang mendukung mode video 1080p30, 

720p60 dan VGA90.  

e) Mikrokontroller yang digunakan adalah Raspberry Pi 2 yang 

diprogram dengan mengggunakan software Python 2.7  

 
 

3.4  Spesifikasi Sistem 

 
Spesifikasi sistem yang digunakan pada penelitian ini adalah:  

a) Sistem Sensor ROV yang mampu mengambil data suhu, data kedalaman, 

tekanan air dan data posisi ROV serta mengirimkan data tersebut menuju 

aplikasi pemantauan. 

b) Sistem pengiriman data video yang dihasilkan dari camera webcam 

untuk ditampilkan pada aplikasi pemantauan secara live streaming.  

 
 

3.5 Metode Penelitian  

 
Pada perancangan dan penelitian tugas akhir ini, langkah-langkah kerja yang 

dilakukan yaitu sebagai berikut:  

 
3.5.1 Diagram Alir Penelitian 

Diagram alir ini dibuat untuk menjelaskan langkah-langkah yang 

dilakukan dalam melakukan perancangan dan penelitian tugas akhir. 

Gambar 3.1 adalah diagram alir penelitian tugas akhir ini.  



18 

 

 

 

Gambar 3.1 Diagram Alir Penelitian  
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3.5.2  Perancangan Model Sistem  

 

Secara keseluruhan, sistem dari tugas akhir ini dapat dilihat pada 

gambar 3.2 

 

Gambar 3.2 Model Sistem ROV 

 

Terdapat beberapa subsistem seperti pada gambar 3.2, dimana 

terdapat subsistem akuisisi data yang terdiri dari Sensor tekanan 

MS5803-14 BA dan sensor gerak MPU6050, serta kamera, yang akan 

memberikan input data untuk raspberry pi agar diolah dan dikirim 

melalui sistem telemetri untuk dapat ditampilkan pada aplikasi 

pemantauan. Sistem propulsi akan mendapatkan input dari sistem 

kendali yang berada di permukaan melalui raspberry pi 2.  
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3.5.3 Perancangan Perangkat Keras  

   

 Perangkat keras yang dirancang dan dibuat yaitu adalah model dari 

ROV yang meliputi perancangan model agar sistem elektronik tidak 

terkena air yang dapat menyebabkan kerusakan pada sistem 

elektronik, serta perancangan agar pergerakan ROV bisa berjalan dan 

tenggelam dengan stabil sesuai dengan spesifikasi yang diinginkan. 

Perancangan perangkat keras dimulai dengan pembuatan desain, 

pembuatan kerangka dan perancangan sistem elektronika agar 

menghindari kerusakan peralatan elektronika.  

 
3.5.3.1 Pembuatan Desain 

 

Desain dan rancangan dari ROV ini dibuat dengan 

menggunakan software Solidworks dimana pembuatan 

desain ini dimaksudkan untuk memudahkan proses 

pembuatan kerangka alat.  

 

Gambar 3.3 Software SolidWorks 

 



21 

 

3.5.3.2 Pembuatan Kerangka  

 
 

Pembuatan kerangka dari ROV ini dirancang berdasarkan 

daripada gambar 3D dari model ROV yang telah dibuat pada 

software Solidworks. Pembuatan kerangka ROV ini 

menggunakan pipa PVC dengan diameter 3 inchi, yang diberi 

lem epoxy pada bagian yang memiliki persambungan agar 

kerangka kedap air. 

• Tinggi ROV = 20 cm  

• Lebar ROV  = 36 cm  

• Panjang ROV = 53 cm 

• Berat rangka ROV = 2 Kg 

 

 

 

Gambar 3.4 Model 3D dari ROV  

 

Motor 3  

Motor 1 

Lampu 

Pipa Elektronik 

Motor 2 

Motor 4 
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3.5.3.3 Perancangan Sistem Elektronika ROV 

 
 

Pada perancangan sistem elektronika ROV, Raspberry Pi 

yang telah diprogram dimasukkan kedalam pipa kedap air 

yang dilubangi untuk memberikan akses pada kabel untuk 

operator ROV yang berada diatas permukaan. Sumber daya 

dari ROV ini diletakkan didalam ROV untuk memberikan 

daya bagi peralatan elektronik yang berada pada ROV. 

Kabel-kabel tersebut dimasukkan sedemikian rupa melalui 

lubang pada PVC agar memudahkan akses pergerakan ROV. 

Peletakan lampu, diletakkan pada bagian depan ROV, 

dimana lampu akan diberi pelindung kedap air. Sensor 

tekanan akan diletakkan dibagian tengah dengan posisi diluar 

pipa, sehingga sensor akan dapat mengukur tekanan dengan 

baik, sementara sensor gerak akan diletakkan pada bagian 

tengah dengan posisi didalam pipa, pada ROV agar 

pengukuran dapat dilakukan dengan baik.  

 

3.5.4 Sistem Akuisisi Data 

 

Perancangan sistem akuisisi data mencakup perancangan perangkat 

lunak untuk pengambilan data dari sensor tekanan dan sensor gerak 

agar dapat diolah dan dikirim oleh melalui sistem telemetri. 

Mikrokontroller yang digunakan pada sistem akuisisi data ini adalah 
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raspberry pi 2 yang deprogram melalui software python 2.7. Berikut 

adalah blok diagram dari sistem akuisisi data pada ROV  

 

            

 Gambar 3.5 Blok Diagram Perancangan sistem akuisisi data 

 

3.5.5 Sistem Telemetri  

 

Perancangan sistem telemetri dilakukan melalui perancangan 

perangkat lunak menggunakan software python 2.7 untuk 

memprogram raspberry pi 2 yang berada didalam ROV, agar mampu 
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mengirim data yang telah diambil oleh sistem akuisisi data secara 

bersamaan menuju aplikasi pemantauan pada laptop operator dengan 

menggunakan kabel UTP cat6. Berikut adalah blok diagram dari 

perancangan sistem telemetri.  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.6 Blok Diagram Perancangan sistem Telemetri 

Start 

Suhu, Kedalaman, 
kemiringan, video  

Raspberry Pi 2 mengirim data 
video, suhu, kedalaman, 
kemiringan 

Apakah 
tampil pada 

aplikasi 
pemantauan? 

Operator memberikan input 
kendali berdasarkan data 

End 

T 

Raspberry pi 2 mengambil 
data video, suhu, kedalaman 
dan kemiringan 
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3.5.6 Kalibrasi Alat  

 
Kalibrasi alat merupakan sebuah proses menyamakan nilai yang 

terukur pada alat dengan alat ukur agar sesuai dengan nilai tetapan 

atau nilai standar, adapun proses kalibrasi yang akan dilakukan yaitu 

sebagai berikut:  

 
1. Proses kalibrasi suhu, proses pengukuran suhu dilakukan dengan 

menggunakan sensor MS5803-14BA yang akan menghasilkan data 

tekanan dan diolah menjadi data suhu, dimana data yang telah dikirim 

ke aplikasi pemantauan akan dibandingkan dengan thermometer 

digital.  

2. Proses kalibrasi kedalaman, Proses pengukuran kedalaman juga 

dilakukan dengan menggunakan sensor MS5803-14BA yang akan 

menghasilkan data tekanan dan diubah menjadi data kedalaman, 

proses kalibrasi kedalaman akan dilakukan dengan cara 

menyesuaikan nilai yang terbaca oleh sensor MS5830-14BA dan 

dibandingkan dengan pipa yang sudah ditandai panjangnya, pada 

kedalaman 1,400 cm 3 m, dan 400 cm. Jangkauan kedalaman yang 

mampu diukur oleh sensor MS5830-14 BA adalah 40 m.  

3. Proses kalibrasi posisi, dilakukan dengan membandingkan hasil dari 

sensor gerak pada aplikasi pemantauan dengan waterpass yang 

diletakkan pada titik tengah ROV. 
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3.5.7 Pengujian Sistem  

 

Uji coba sistem ini dilakukan untuk mengetahui tingkat keberhasilan 

dari alat yang dibuat, pengujian sistem ini akan dibagi menjadi 

beberapa bagian yaitu:  

 

3.5.7.1 Uji Coba Laboratorium 

 

Pengujian Laboratorium dilakukan untuk mengetahui apakah 

alat akan berfungsi dengan baik sebelum melakukan uji coba 

didalam air, Pengujian sistem pada bagian ini meliputi: 

 
a. Pengujian pengiriman data sensor dan video. 

 

Pengujian pengiriman data sensor dan video menuju Raspberry 

Pi dilakukan untuk menguji kinerja dari sensor, kamera, dan 

perancangan perangkat lunak yang telah dibuat dan 

dimasukkan kedalam Raspberry Pi. Pengujian ini dikatakan 

berhasil ketika sensor dan kamera dapat mengirimkan data 

yang akurat menuju laptop operator.   

 

b. Pengujian  MPU6050 

 

Pengujian sensor MPU6050 dilakukan untuk menguji 

keakuratan nilai pitch dan roll dari sensor MPU6050. Pengujian 
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dan kalibrasi ini dikatakan berhasil ketika sensor mampu 

mengirimkan data yang akurat menuju laptop operator  

 

c. Pengujian Data Logger  

 

Pengujian ini dilakukan untuk menguji kemampuan 

penyimpanan data dan keakuratan data logger. pengujian ini 

dikatakan berhasil ketika data logger mampu menyimpan data 

pengukuran pada laptop operator  

 

3.5.7.2 Uji Coba Air Tawar 

 

Pengujian Air tawar ini dilakukan untuk mengetahui apakah 

alat akan berfungsi dengan baik apabila ROV dimasukkan 

kedalam air tawar. Sensor yang akan diuji pada air tawar adalah 

sensor suhu dan kedalaman yang sudah dipasang pada badan 

ROV. Pengujian air tawar juga akan  menguji pengiriman data 

sensor dan video pada air tawar. Pengujian air tawar ini 

dilakukan di kolam renang Universitas Lampung dengan 

kedalaman 0-400 cm, yang dibagi menjadi dua bagian yaitu: 

 
a. Pengujian pengiriman data sensor dan video pada air 

tawar  

Pengujian pengiriman data sensor dan video dilakukan untuk 

menguji kinerja dari sensor, kamera dibawah air, serta 
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perancangan perangkat lunak yang telah dibuat dan 

dimasukkan kedalam Raspberry Pi yang akan diuji didalam air. 

Pengujian ini dikatakan berhasil ketika sensor dan kamera telah 

mendapatkan data secara akurat yang ditampilkan pada aplikasi 

pemantauan.  

 

b. Pengujian sensor suhu dan kedalaman MS5803-14BA 

 

Pengujian sensor MS580314BA dilakukan untuk menguji 

keakuratan nilai suhu dan kedalaman dari sensor 

MS580314BA. Pengujian dan kalibrasi ini dikatakan berhasil 

ketika sensor mampu mengirimkan data yang akurat menuju 

laptop operator  

 

3.5.8 Pengujian Sistem Keseluruhan  

 
Pengujian sistem keseluruhan dilakukan ketika ROV telah masuk 

kedalam air, dimana pengambilan data akan dilakukan pada air tawar. 

Sensor tekanan akan mengambil data tekanan yang akan diolah 

menjadi data suhu dan kedalaman, sementara sensor gerak akan 

mengambil data mengenai kestabilan ROV. ROV akan mengambil 

data dari kedalaman 1m-5m. Setelah data berhasil diambil, data akan 

diolah dan dikirimkan untuk dapat tampil di aplikasi pemantauan 

operator.  
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3.5.9 Analisa dan Kesimpulan 

 

Analisa dilakukan dengan cara membandingkan hasil pengujian dari 

alat ini perbagian maupun secara keseuruhan dengan hasil yang 

diinginkan dari literatur yang ada.  

 

3.5.10 Pembuatan Laporan  

 
Pembuatan laporan menandakan akhir dari tahap penelitian ini, 

dimana pembuatan laporan akan memaparkan seluruh proses dan 

hasil dari perancangan dan penelitian tugas akhir ini.



 

 
 
 
 
 

 
 

BAB V 
KESIMPULAN  

 
 
5.1 Kesimpulan  

       Kesimpulan dari hasil analisis dan pembahasan ini adalah :  

1. Telah terealisasi sebuah sistem akuisisi data suhu, kedalaman dan kemiringan 

bawah air dengan menggunakan ROV.  

2. Telah terealisasi rancang-bangun sistem pengiriman data alat ukur dan data 

video streaming dengan menggunakan sistem telemetri dengan jarak 

pengukuran antara alat ukur dan laptop operator yaitu 0-420 cm di bawah air.  

3. Dari hasil pengujian diketahui bahwa terjadi penurunan suhu pada kedalaman 

10 cm dari 30°c menjadi 29°c, pada pengujian untuk kedalaman 0-420 cm.  

4. Pengiriman video live streaming menggunakan kamera raspberry pi, mampu 

ditampilkan di laptop operator tanpa adanya delay pada kedalaman 0 cm – 

420 cm  

 

4.2 Saran  

 

Adapun saran dari penelitian ini adalah sebagai berikut:  

 

1. Untuk pengembangan alat ini selanjutnya, perlu diperhatikan kemampuan 

kedap air juga kemampuan tahan tekanan pada bagian pipa yang berisi 

komponen pada ROV. Agar pipa tersebut tidak kemasukan air dan 

menyebabkan short circuit pada komponen-komponen yang terdapat di 

dalamnya.  

2. Pada penelitian selanjutnya, diharapkan untuk menggunakan sensor GPS, 

agar pergerakan ROV dapat dilihat dengan lebih baik. 
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