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Kendaraan bermotor adalah suatu sarana transportasi darat yang sangat bermanfaat 

dalam kehidupan kita sehari-hari. Kendaraan bermotor adalah alat transportasi atau 

kendaraan yang digerakkan oleh peralatan teknik (motor) dan sering digunakan 

sebagai alat transportasi. Dan merupakan alat transportasi yang cepat dan efisien yang 

sangat dibutuhkan . 

Dilihat dari banyaknya kegunaan kendaraan bermotor sebagai alat transportasi 

darat yang sering digunakan dalam kehidupan sehari-hari maka dari itu dibutuhkan 

suatu sistem alat pemantau posisi dan waktu kedatangan kendaraan bermotor agar 

dapat diketahui posisi dan waktu kedatangan kendaraan, maka dibuatlah sistem 

yaitu alat pemantau posisi dan waktu kedatangan kendaraan bermotor yang dapat 

dilihat secara langsung dan akurat di LCD. 

Sistem ini menggunakan modul GPS untuk mengirimkan informasi data koordinat 

posisi dan sensor kecepatan sebagai pendeteksi kecepatan. Modul  KYL 200U  

sebagai pengirim data kecepatan dan data koordinat posisi kendaraan yang 

dikirimkan secara langsung kemudian Arduino sebagai pengendali utamanya dan 

ditampilkan pada LCD yang berupa waktu kedatangan, kecepatan, dan posisi 

kendaraan. Sensor kecepatan yang digunakan bekerja dengan baik berdasarkan 

kalibrasi yang dilakukan dengan speedometer pada sepeda motor dengan nilai error 

2,2%. Pengiriman data kecepatan dan posisi dari kendaraan bekerja dengan baik 

dengan delay waktu 1 detik. modul KYL 200U dapat bekerja dengan baik dengan 

jarak jangkauan line of sight (tanpa penghalang) 420 meter dan tidak line of sight 

(ada penghalang) 121,09 m. Sistem yang dibuat dapat menampilkan secara akurat 

kecepatan kendaraan dan posisi kendaraan dengan nilai error 0,09%. Alat 

pemantau waktu kedatangan kendaraan bermotor yang dibuat dapat menampilkan 

informasi kecepatan, posisi, jarak, dan waktu yang diolah menjadi digital melalui 

LCD. 

 

Kata kunci: Arduino, Modul GPS, Modul KYL, Sensor kecepatan, dan LCD. 

  



 

 

 

ABSTRACT 

 

PROTOTYPE MONITORING SYSTEM AND ARRIVAL TIME 

MONITORING OF MOTOR VEHICLES WITH GLOBAL POSITIONING 

SYSTEM (GPS) MODULE BASED ON KYL 200U 

 

 

By 

 

ILHAM RAMADHANI 

 

 

 

 

Motor vehicle is a means of land transportation are very useful in our daily lives. 

The motor vehicle is a transportation vehicle or vehicles driven by engineering 

equipment (motor) and is often used as a means of transportation. And is a fast 

and efficient transportation tool that is needed. 

Judging from the many uses of motor vehicles as a means of land transportation 

that are often used in daily life, therefore a system of position monitoring and time 

of arrival of motor vehicles is needed in order to know the position and time of 

arrival of vehicles, a system is made that is a position and time monitoring device 

the arrival of motor vehicles that can be seen directly and accurately on the LCD. 

This system uses GPS modules to transmit position coordinate information and 

speed sensors as speed detectors. KYL 200U module as the sender of speed data 

and vehicle position coordinate data that is sent directly then Arduino as the main 

controller and displayed on the LCD in the form of arrival time, speed, and 

vehicle position. The speed sensor used works well based on a calibration done 

with a speedometer on a motorcycle with an error value of 2.2%. Speed and 

position data transmission of the vehicle works well with a delay of 1 second. 

KYL 200U module can work well with a range of line of sight (no barrier) 420 

meters and no line of sight (no barrier) 121.09 m. The system can accurately 

display vehicle speed and vehicle position with an error value of 0.09%. The 

motorized vehicle arrival time monitoring tool can display information on speed, 

position, distance, and time processed to be digital through the LCD. 
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MOTTO 

 

 

 

“Hai orang-orang yang beriman, jadikanlah sabar dan shalat sebagai penolongmu, 

sesungguhnya Allah beserta orang-orang yang sabar” 

(QS. Al-Baqarah: 153) 

 

“Dan barangsiapa yang bertawakal kepada Allah niscaya Allah akan 

mencukupkan (keperluan)nya” 

(QS. At-Talaq: 3) 

 

“Barangsiapa siapa yang bersungguh sungguh, sesungguhnya kesungguhan 

tersebut untuk dirinya sendiri” 

(QS. Al-Ankabut: 6) 

 

“Ridha Allah tergantung pada ridha orang tua dan murka Allah tergantung pada 

murka orang tua” 

(HR. at-Tirmidzi: 1899) 

 

“Dunia ini ibarat bayangan, kejar dia dan engkau tak akan pernah menangkapnya. 

Balikkan badanmu darinya dan dia tak punya pilihan lain kecuali mengikutimu” 

(Ibnu Qayyim al-Jauziyah) 

 

“Setiap perjalanan menuju kearah yang baik pasti tidak akan mudah banyak 

rintangan dan cobaan yang harus dihadapi. Terkadang memang sulit rasanya 

untuk terus konsisten berlari menuju kearah yang baik tersebut, jika dirasa sedang 

sulit untuk berlari maka berjalanlah karena masih bisa untuk berjalan, jika dirasa 

berjalan pun sulit maka merangkaklah, asalkan jangan berhenti dan berbalik arah” 

 

“Ya muqollibal qulub tsabbit qolbi ‘alaa diinik (Wahai Dzat yang Maha 

Membolak-balikkan hati, teguhkanlah hatiku di atas agama-Mu)
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BAB I 

PENDAHULUAN 

  

1.1 Latar Belakang 

 Smart  city  adalah  suatu  konsep  perancangan  dari suatu  kota  dengan  

memanfaatkan dari perkembangan keteknologian dengan tingkat efektifitas 

dan  efisiensi yang cukup tinggi. Smart city merupakan hasil dari strategi 

pengetahuan  intensif dan kreatif bertujuan untuk meningkatkan sosial 

ekonomi, ekologi, logistik  dan kinerja kompetitif kota [1]. Konsep smart city 

perlu direncanakan dan diatur dengan cermat serta diaplikasikan untuk 

meningkatkan taraf hidup di perkotaan  maupun di pedesaan dalam bidang 

transportasi, pendidikan, sosial, kesehatan, pemerintahan,  lingkungan,  air,  

energi dan sumber daya alam lainnya. Salah satu dari konsep smart city 

adalah Smart  transportation yaitu salah satu pendukung dari smart city 

yang bertujuan memperbaiki infrastruktur transportasi di daerah perkotaan 

maupun perdesaan. 

Kendaraan bermotor adalah suatu sarana transportasi darat yang sangat 

bermanfaat dalam kehidupan kita sehari-hari. Kendaraan bermotor sendiri 

adalah alat transportasi atau kendaraan yang digerakkan oleh peralatan teknik 

untuk pergerakkannya (motor) dan sering digunakan sebagai alat transportasi. 

Dan merupakan alat transportasi yang cepat dan efisien yang sangat 

dibutuhkan.  
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Dilihat dari banyaknya kegunaan kendaraan bermotor sebagai alat 

transportasi darat yang sering digunakan dalam kehidupan sehari-hari maka 

dari itu dibutuhkan suatu sistem alat pemantau posisi dan waktu kedatangan 

kendaraan bermotor agar dapat diketahui posisi dan waktu kedatangan 

kendaraan, maka dibuatlah sistem yaitu alat pemantau posisi dan waktu 

kedatangan kendaraan bermotor yang dapat dilihat secara langsung dan 

akurat di LCD. 

 

Hasil dari penelitian ini adalah sebuah prototipe sistem monitoring dan 

pemantau waktu kedatangan kendaraan bermotor dengan modul global 

positioning system (GPS) berbasis KYL 200U menggunakan modul GPS 

untuk mengirimkan informasi data koordinat posisi dan sensor kecepatan 

sebagai pendeteksi kecepatan,  modul  KYL 200U  sebagai  pengirim  data  

kecepatan dan data koordinat posisi kendaraan yang dikirimkan secara 

langsung kemudian Arduino sebagai pengendali utamanya dan ditampilkan 

pada  LCD.  

 

Penulis melakukan kajian pustaka dari penelitian - penelitian sebelumnya.  

Penelitian yang dilaksanakan oleh Murie Dwiyaniti [2] tentang monitoring 

bus Politeknik Negeri Jakarta (PNJ) menggunakan Global Positioning 

System (GPS) berbasis  modem  Global  System  for  Mobile (GSM)  yang  

menggunakan mikrokontroler  AVR  Atmega  128.  Mikrokontroler  

mengirimkan  data - data tersebut ke database dan display halte melalui Short 

Message Service (SMS). Jejak - jejak dari setiap posisi bus dapat kita lihat 
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pada server dan untuk posisi bus ditampilkan pada suatu display yang 

dipasang di halte yang ditunjukkan dengan lampu led yang menyala.  

Penelitian  yang dilaksanakan  oleh  Surya  Purba  Wijaya  dan  kawan – 

kawan [3] membahas  tentang  pelacak  lokasi  berbasis  GPS  dengan  

komunikasi seluler menggunakan mikrokontroler AT Mega 8535 [4]. 

Sistem pemantauan posisi yang  dibuat terdiri dari dua bagian yaitu bagian 

pelacak dan bagian yang dilacak. Bagian  pelacak yaitu satu buah 

komputer yang telah terpasang suatu aplikasi Sistem Informasi 

Geografis (SIG) yang terhubung dengan modem dan database. Bagian 

yang dilacak berupa perangkat keras yang terdiri dari tiga bagian penting 

yaitu GPS, mikrokontroler dan modem. Mikrokontroler AT Mega 8535 

merupakan bagian utama yang digunakan untuk mengontrol keseluruhan 

sistem. Mikrokontroler akan terhubung secara serial dengan modul GPS dan 

modem GSM. Mikrokontroler AT Mega 8535 hanya memiliki satu buah port 

Universal Serial Asynchronus Receiver Transmitter  (USART) untuk 

komunikasi serial. IC  74HC157N yang berfungsi memilih  jalur serial  

yang ada  agar dapat  digunakan secara bergantian. Chip MAX232 

berguna untuk mengkonversi proses komunikasi serial logika. RS232 

digunakan untuk dapat berkomunikasi secara serial dengan mikrokontroler. 

LCD digunakan   sebagai   penampil   informasi   yang   dihubungkan   

ke   port   A mikrokontroler. 

Penelitian yang dilakukan oleh Mardiyah Azzahra [4] tentang sistem 

tracking pada bus menggunakan modul Global Positioning System (GPS) 
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dan modul Global System for Mobile (GSM) untuk pengiriman 

informasi berupa data koordinat posisi bus sehingga dapat ditelusuri 

laju bus yang dapat dilihat pada suatu alamat web dalam bentuk pemetaan 

digital yang berisi informasi jarak, lokasi halte bus dan waktu tiba bus rute 

Rajabasa sampai ke Sukaraja. membahas tentang implementasi modul 

GPS untuk estimasi kedatangan waktu bus untuk  smart transportation 

wilayah kota Bandar Lampung yang akan ditampilkan pada web 

Geographic  Information  System (GIS).   

Penelitian yang dilakukan oleh Mahendra Dwi Gusniawan [5] yaitu tentang 

prototype system 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.  

 

1.2    Tujuan Penelitian 

Tujuan dari penelitian yang dilakukan adalah 

1. Melakukan pemantauan kecepatan menggunakan sensor kecepatan 

motor 

2. Mendapatkan data koordinat posisi latitude dan longitude dari 

kendaraan bermotor 
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3. Merancang  dan  membuat  sistem  komunikasi  data   dengan 

menggunakan modul KYL 200U. 

4. Merancang dan membuat alat penampil informasi waktu 

kedatangan dan data koordinat posisi  kendaraan bermotor 

 

 

 

1.3 Manfaat Penelitian 

Manfaat yang diharapkan dari penelitian yang dilakukan ini adalah alat ini 

dapat mempermudah dalam mengetahui posisi dan waktu kedatangan 

kendaraan bermotor. 

 

1.4  Rumusan Masalah 

  

 Rumusan masalah dari penelitian ini adalah 

 
1. Bagaimana  memanfaatkan  mikrokontroler  arduino  sebagai  alat  

ukur kecepatan dan  memberikan informasi data koordinat posisi 

kendaraan bermotor  

2. Bagaimana pengiriman data berupa kecepatan dan posisi kendaraan 

bermotor dengan modul KYL 200U ke penampil LCD. 

3. Bagaimana menampilkan data waktu dan data koordinat posisi 

kendaraan bermotor pada LCD menggunakan Mikrokontroler. 
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1.5 Batasan Masalah 

 Batasan masalah dalam penelitian ini adalah 

1. Jarak asumsi adalah 300 m 

2. Kecepatan rata rata 40 km/jam 

3. Keadaan jalan sepi atau tidak macet 

4. Menghitung waktu kedatangan kendaraan bermotor berdasarkan data 

yang dikirimkan oleh modul KYL 200U 

5. Mikrokontroler yang digunakan yaitu ATmega328p untuk pengolah 

data telemetri 

6. Sistem telemetri untuk mengirim data kecepatan dan posisi 

kendaraan bermotor 

7. Uji coba alat dilakukan pada sepeda motor 

 

1.6 HIPOTESIS 

Alat ini dapat digunakan pada kendaraan bermotor dengan jarak jauh 

dengan range 1 km sehingga tidak perlu memikirkan kapan kendaraan 

bermotor akan sampai, waktu kedatangan dan posisi kendaraan dapat kita 

lihat pada penampil LCD. 

 

1.7    SISTEMATIK PENULISAN 

Pada penulisan skripsi ini, disusun suatu sistematika 

penulisan penelitian yang terdiri dari lima bab, yaitu:  
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BAB I PENDAHULUAN  

Bagian pendahuluan memuat latar belakang penelitian, tujuan penelitian, manfaat 

penelitian, rumusan masalah, batasan masalah dan sistematika dalam penulisan 

tugas akhir.  

 

 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA  

Bab tinjauan pustaka terdiri dari kajian mengenai beberapa hasil penelitian  - 

penelitian yang sebelumnya yang berkaitan dengan penelitian skripsi ini serta 

tinjauan pustaka yang berkaitan mengenai skripsi yang akan dibuat. 

 

 

 

BAB III 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 system monitoring dan pemantau 

waktu kedatangan kendaraan bermotor dengan modul global positioning system 

(GPS) berbasis KYL 200U, uji coba alat, analisa hasil pembahasan dan 

kesimpulan, serta diagram alir perancangan sistem. 

 

 

 



 

8 

 

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.



 

 

 

 

 

 

 

BAB II 

TINJAUAN PUSTAKA 

 

2.1  Smart City dan Smart Transportation 

Smart city merupakan suatu konsep  perencanaan  kota  dengan  

pemanfaatan teknologi yang telah berkembang pesat yang akan 

menjadikan hidup yang lebih mudah dengan tingkat efisiensi dan efektifitas 

yang tinggi. Intinya, konsep smart city adalah bagaimana cara 

menghubungkan infrastruktur fisik, infrastruktur sosial  dan  infrastruktur  

ekonomi dengan menggunakan  teknologi  informasi dan  komunikasi 

yang dapat mengintegrasikan semua elemen dalam aspek tersebut dan 

membuat kota yang lebih efisien dan layak huni. Smart city sebagai teknologi 

tinggi kota intensif dan canggih yang menghubungkan manusia, informasi 

dan elemen kota menggunakan teknologi baru untuk meningkatkan kualitas 

hidup [1].  

Smart Transportation (transportasi yang cerdas), yaitu suatu sistem 

pergerakan yang  memungkinkan terjadiny kenaikan kebutuhan  dengan   

melakukan pergerakan seminim mungkin dan cepat. Atau dapat 

dijelaskan sebagai suatu penerapan teknologi informasi juga komunikasi 

pada infrastruktur transportasi dan kendaraan sebagai sebuah alternatif 

solusi untuk mengurai masalah kepadatan yang  semakin  tinggi  di  kota-

kota besar  atau  metropolitan [2].  Sistem  ini diterapkan bertujuan untuk 
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mengendalikan dan mengelola lau lintas kendaraan, infrastruktur dan 

distribusi kendaraan untuk mencapai suatu sistem transportasi yang lebih 

baik dan lebih aman.  

 

 

2.2 Teori Menghitung Waktu 

Terdapat  tiga  komponen  untuk  menghitung  waktu,  yaitu  jarak,  

waktu  dan kecepatan rata-rata. Kecepatan 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]:  

                                       …………………………………… (2.1) 

Dimana : 

 

 

 

 

 

 



 

11 

 

2.3  Sensor Kecepatan Motor 

Sensor kecepatan adalah sensor yang berfungsi untuk mengubah besaran 

kecepatan menjadi besaran listrik berupa tegangan. Prinsip  kerjanya yaitu 

suatu poros/objek yang berputar akan menghasilkan tegangan yang 

sebanding dengan kecepatan putaran objek.  

 

Gambar 2.1 Sensor Kecepatan Motor  

 

2.4 Global Positioning System (GPS) 

Global Positioning System (GPS) adalah sistem yang digunakan untuk 

menentukan suatu letak di permukaan bumi dengan penyelarasan sinyal 

satelit. Dengan menggunakan 24 satelit yang mengirimkan sinyal 

gelombang mikro ke bumi yang diterima oleh alat penerima di permukaan 

dan digunakan untuk menentukan letak atau posisi, kecepatan, arah, dan 

waktu. GPS terdiri dari tiga bagian yaitu space segment (luar angkasa), 

ground segment (bumi) dan pengguna segment (pengguna).  

 

Gambar 2.2  GPS U blox NEO 6M 
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2.4.1 Prinsip Kerja Global Positioning System (GPS) 

Masing - masing wilayah di atas permukaan bumi minimal dapat terjangkau 

oleh 3 sampai 4 satelit. Setiap GPS dengan teknologi terbaru dapat 

menerima sampai dengan 12 kanal satelit sekaligus. Kondisi langit yang 

cerah dan bebas dari halangan membuat GPS dapat dengan mudah menerima 

sinyal yang dikirimkan oleh satelit. Semakin banyak satelit yang diterima 

oleh GPS, maka akurasi yang diberikan juga akan semakin tinggi. Pesawat 

penerima GPS menggunakan sinyal satelit untuk melakukan triangulasi 

posisi yang hendak ditentukan dengan cara mengukur lama  perjalanan 

waktu sinyal dikirimkan dari satelit, kemudian mengalikannya dengan 

kecepatan cahaya yaitu sebesar 3x10
8
 meter per detik untuk menentukan 

secara tepat berapa jauh pesawat penerima GPS dari setiap satelit, dengan 

menggunakan sinyal yang dikirim oleh satelit minimal tiga sinyal dari 

satelit yang berbeda, pesawat penerima GPS dapat menghitung posisi 

tetap sebuah titik yaitu posisi lintang (latitude) dan bujur bumi 

(longitude). Penggunaan sinyal satelit  yang keempat membuat pesawat 

penerima GPS dapat menghitung posisi ketinggian titik tersebut terhadap 

rata - rata permukaan laut dan keadaan ini yang ideal untuk melakukan 

navigasi [5].  
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2.5 Arduino Uno 

Arduino  uno  adalah  perangkat  elektronik  berbasis ATmega328 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 2.3 Board Arduino Uno 

arduino memiliki 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 :  
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Tabel 2.1. Spesifikasi Arduino Uno 

 

 

2.6 Telemetri Radio 

Telemetri merupakan suatu proses yang digunakan untuk mengukur 

suatu besaran fisik di suatu lokasi yang letaknya jauh dari pusat 

pengolahan hasil pengukuran[11]. Pada  sistem telemetri ini umumnya 

terdapat dua bagian utama, yaitu  bagian  pemancar  dan  bagian  

penerima. Peralatan sistem  pemancar ini  adalah untuk menghantarkan 

atau mengirimkan data, alat tersebut diletakkan pada tempat di mana 

proses pengukuran akan berlangsung. Sebelum proses pengiriman data 

dilakukan, data yang dibaca oleh alat pengukur dilakukan modulasi 
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terlebih dahulu ke dalam bentuk frekuensi yang dinginkan, kemudian data 

tersebut dikirim melalui media transmisi. Peralatan sistem penerima adalah 

peralatan yang digunakan untuk menerima data yang dikirim oleh 

pemancar melalui media transmisi, kemudian mengubah data tersebut 

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

 

Gambar 2.4 Diagram Blok Sistem Telemetri 

2.7  Modul KYL 200U 

KYL  200U  adalah  modul  wireless  transciever  yang  digunakan 

sebagai wireless data transciever untuk pengiriman data dengan ukuran 

yang kecil, ringan, dan konsumsi daya yang rendah dan dengan stabilitas 

dan reliabilitas yang baik.  

Modul KYL 200U mempunyai diagram skematik seperti gambar 2.7 di 

bawah [14]: 
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Gambar 2.5 Diagram Skematik KYL 200U 

Adapun fitur-fitur pada KYL 200U adalah :  

1. Daya transmisi  : 10 mW dan  50~100 mW 

2. Default carrier frekuensi : 433 Mhz, 400-417 Mhz, 868 Mhz, dan 915 

Mhz.  

3. Tahan terhadap interferensi yang tinggi dan error bit rate yang rendah.  

4. Jarak  transmisi : sekitar 1000m  jika menggunakan  antena    

tambahan).  

5. Multi  channels,  8 channels  sampai 32channels. 

6. Dapat digunakan pada level tegangan TTL, RS-232dan RS-485.  

 

 

Gambar 2.6 Modul KYL 200U  
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KYL 200U memiliki 9 pin yang mempunyai fungsi masing-masing. Pada 

penelitian ini hanya digunakan 4 pin, yaitu pin Vcc, Gnd, Tx, dan Rx. 

Berikut ini tabel fungsi pin dari KYL 200U.  

Tabel 2.2. Pin-pin pada KYL 200U 

 

Pada KYL 200U mempunyai  5 jenis baud-rate yang dapat digunakan, 

berikut tabel baud-rate dan delay.  

Tabel 2.3. Jenis Baud Rate pada KYL 200U 

 

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.  
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2.8  LCD (Liquid crystal display)  

LCD (Liquid Crystal Diplay) adalah komponen yang digunakan untuk 

menampilkan suatu karakter pada  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   menghasilkan  suatu  cahaya  dan  cahaya  tersebut  akan membentuk 

suatu karakter tertentu. 

 

 

Gambar 2.7 LCD 2 x 16 Karakter  

 

2.9 Software Arduino 

 

Software  arduino  merupakan  software  open  source yang digunakan 

untuk memprogram di arduino. Software ini digunakan untuk membuat 

dan memasukkan program ke dalam board arduino dan Bahasa 

pemrograman arduino adalah bahasa C.  Arduino IDE berguna untuk 

mengedit, membuat, dan juga mevalidasi kode program yang digunakan. 

Dan juga digunakan untuk mengupload program ke dalam board arduino. 
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Berikut ini adalah tampilan awal software arduino: 

 

Gambar 2.8 Software Arduino



 

 

 

 

 

 

 

BAB III 

METODE PENELITIAN 

 

3.1  Tempat dan Waktu Penelitian 

Penelitian ini dilakukan di Laboratorium Teknik Elektro Fakultas  

Teknik Universitas Lampung yang dilaksanakan mulai dari bulan juni 

2017 sampai November 2017. 

 3.2  Alat dan Bahan 

Adapun alat dan bahan yang digunakan pada penelitian ini adalah sebagai 

berikut :  

1.  Laptop  

2.  Arduino Uno  

 

3.  Project Board  

 

4.  Kabel 

5.  Modul GPS  

 

6.  LCD 2x16  

7.  Solder  

 

8.  Software pendukung  

 

9.  Modul KYL 200U  

10. Sensor kecepatan motor  
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3.3  Tahap Penelitian 

 Pada penyelesaian tugas akhir ini ada 6 tahapan kerja yang  dilakukan yaitu 

 sebagai berikut:  

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, Global Positioning System (GPS) , dan penelitian  

- penelitian yang terkait dengan tugas akhir ini.  

2.  Melakukan perancangan blok diagram rangkaian prototipe sistem 

monitoring dan pemantau waktu kedatangan kendaraan bermotor 

dengan modul global positioning system (GPS) berbasis KYL 200U.   

3.  Implementasi rangkaian, dengan tahap-tahap sebagai berikut :  

 

1.  Memilih rangakaian dari tiap masing-masing blok diagram sistem.  

 

2.  Menentukan komponen yang digunakan dalam rangkaian.  

3.  Merangkai dan uji coba rangkaian dari masing-masing blok diagram.  

4. Membuat program dengan bahasa C dan kemudian memasukkannya 

    dalam sebuah mikrokontroler arduino uno.  

5. Menggabungkan rangkaian per blok yang telah di uji. 

6. Melakukan uji coba penggabungan software antarmuka  

7.  Merangkai komponen. 

4. Uji Coba Alat prototipe sistem monitoring dan pemantau waktu 

kedatangan kendaraan bermotor dengan modul global positioning 
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system (GPS) berbasis KYL 200U. Tahap ini akan dilakukan tahap uji 

coba terhadap alat modul KYL 200U serta prototipe sistem 

monitoring dan pemantau waktu kedatangan kendaraan bermotor 

dengan modul global positioning system (GPS) berbasis KYL 200U 

yang sudah  dirancang  yaitu  pada  bagian  kendaraan  yang  

dipasang  arduino  untuk mendeteksi  kecepatan dan posisi serta 

transceiver  modul KYL 200U untuk mengirimkan  data  kecepatan 

dan posisi  kendaraan  ke  receiver  modul  KYL 200U  yang 

diletakkan di tempat pemantauan, dengan indikator keberhasilan uji 

coba alat adalah receiver modul KYL 200U dapat menerima data 

kecepatan dan posisi kendaraan yang dikirimkan transceiver pada 

kendaraan dan arduino pada receiver yang sebelumya mengolah data 

kecepatan dan posisi kendaraan yang kemudian ditampilkan ke LCD.  

5.     Analisa Hasil Pembahasan dan Kesimpulan  

 

Tahapan ini akan dilakukan pengujian modul KYL 200U, sensor 

kecepatan motor, Modul GPS, dan menganalisa hasil pengujian. 

6. Pembuatan laporan  Pada tahap ini dilakukan penulisan terhadap data-

data yang didapatkan dari hasil pengujian, analisis dan kesimpulan. 
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3.4 Diagram Alir Pengerjaan Tugas Akhir  

 

  

 

  

 

 

 

 

  

     TIDAK 

                YA 

 

 

A 

 

 
TIDAK           TIDAK 

                                                                                                                      

                                    YA      YA 

 

 

 

 

 

 

 

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.  

2. Pembuatan rangkaian dari masing-masing blok diagram sistem  

3. Pengujian dari prototipe yang telah di realisasikan.  

 

3.5 Spesifikasi Alat  

 

Spesifikasi dari alat yang dibuat adalah sebagai berikut:  

 

1.  Menggunakan tegangan   5 volt.  

2. Pengukuran kecepatan dengan menggunakan sensor 

kecepatan motor dan posisi kendaraan dengan modul 

GPS  

3.  Atmega 328p sebagai pemproses data.  

4.  Komunikasi dilakukan menggunakan modul KYL 200U.  

5. Informasi data telemetri  ditampilkan pada LCD 

 

 

3.6 Diagram Blok Rangkaian 

Untuk mempermudah dalam perancangan, maka rangkaian dipisahkan 

berdasarkan fungsinya. Berikut ini adalah diagram blok rangkaiannya :  
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Gambar 3.2 Diagram Blok Prototipe.  

 

Pada diagram blok prototipe sistem monitoring dan pemantau waktu 

kedatangan kendaraan bermotor diatas dibuat untuk mengetahui proses 

kerja pada prototipe sistem monitoring dan pemantau waktu kedatangan 

bus dengan modul global positioning system (GPS) berbasis KYL 200U 

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. Sensor kecepatan motor  

3. Transmitter dan Receiver 

4. Modul GPS  

5. LCD 
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3.7  Perancangan Alat  

  

 

 
Gambar 3.3. Rancangan Prototipe 

 

3.8 Perancangan Sistem Perangkat Lunak  

 

1.  Arduino  

Perangkat lunak yang lain untuk mendukung penyelesaian tugas akhir 

ini adalah arduino.  Arduino  merupakan  bahasa  pemrograman  yang  

digunakan  pada mikrokontroler Atmega 328p sebagai pengendali 

utamanya.  
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Gambar 3.4. Software Arduino 

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 (modul KYL 

200U). 
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3.9 Diagram Alir Keseluruhan Alat 
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Gambar 3.5 Diagram Alir Keseluruhan Alat.
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BAB V 

PENUTUP 

5.1 Kesimpulan 

Setelah melakukan penelitian ini maka dapat diambil kesimpulan : 

1. Pengiriman data dari Sensor kecepatan dan modul GPS bekerja baik 

dengan delay waktu 1 detik. 

2. Pada sistem yang dibuat dapat menampilkan kecepatan kendaraan secara 

akurat yang berubah-ubah atau pun tetap pada LCD dengan nilai error 

2,2%. 

3. Jarak maksimum pengiriman data pada kondisi line of sight adalah sekitar 

  420 meter, dan secara tidak line of sight sekitar   121 meter. 

4. Alat komunikasi data yang dibuat dengan menggunakan modul KYL 

200U dapat bekerja dengan baik dengan nilai error 0,09%. 

5. Alat monitoring dan pemantau waktu kedatangan kendaraan bermotor 

yang dibuat dapat menampilkan data berupa kecepatan, jarak ,waktu dan 

koordinat posisi kendaraan melalui LCD 2 16. 
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5.2 Saran 

Saran untuk penelitian selanjutnya adalah 

1. Mengganti modul transceiver dan receiver yang lebih jauh lagi jarak 

jangkauannya agar dapat memantau kendaraan dari jarak lebih dari 420 

meter. 

2. Penelitian selanjutnya dapat di terapkan pada  bus agar pengguna bus 

dapat mengetahui waktu kedatangan dan posisi dari bus dapat dilihat pada 

halte.  
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