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ABSTRAK

RANCANG BANGUN ALAT

SISTEM KEAMANAN DAN MONITORING TERNAK SAPI
MENGGUNAKAN UBLOX NEO-7M GPS MODULE

Oleh
RONALDO

Kegiatan beternak sapi bagi sebagian masyarakat Indonesia khususnya di
Kecamatan Natar, Kabupaten Lampung Selatan merupakan mata pencarian utama.
Berdasarkan data dari kepolisian Republik Indonesia, pencurian sapi merupakan
kasus yang banyak terjadi di masyarakat, sehingga tindakan ini sangat merugikan
para peternak sapi.

Pada penelitian ini akan dirancang alat sistem keamanan dan monitoring
ternak sapi menggunakan Ublox Neo-7M GPS Module. Teknologi yang digunakan
adalah Internet of Things (loT) dengan Blynk sebagai cloud server untuk
menyimpan dan menampilkan data pada sistem dan ESP32 sebagai mikrokontroler.
Sistem akan menangkap sinyal satelit untuk memberikan titik koordinat sistem
dalam bentuk latitude dan longitude, selain itu sistem membaca kecepatan dalam
satuan km/jam dan jarak antara titik referensi dengan titik koordinat sistem. Setelah
dilakukan pengujian menghasilkan rata-rata jarak titik referensi dan titik perangkat
sistem sebesar 1.1 kilometer atau 1145.90 meter dan persentase rata-rata ketidak-

akuratan sistem dalam pembacaan sinyal satelit adalah sebesar 2%.

Kata Kunci: Ublox Neo-7M GPS Module, ESP32, Blynk 10T, Koordinat latitude
dan longitude.
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ABSTRACT

DESIGN AND CONSTRUCTION OF CATTLE CAFE SECURITY AND
MONITORING SYSTEMS USING UBLOX NEO-7M GPS MODULE

By
RONALDO

The activity of raising cattle for some Indonesian people, especially in Natar
District, South Lampung Regency, is the main source of income. Based on data
from the Republic of Indonesia police, cattle theft is a case that often occurs in
society, so this action is very detrimental to cattle breeders.

In this research, a cattle security and monitoring system will be designed using
the Ublox Neo-7M GPS Module. The technology used is Internet of Things (IoT)
with Blynk as a cloud server to store and display data on the system and ESP32 as
a microcontroller. The system will capture satellite signals to provide system
coordinate points in the form of latitude and longitude, apart from that the system
reads speed in km/hour and the distance between the reference point and the system
coordinate point. After testing, the average distance between the reference point
and system device point was 1.1 kilometers or 1145.90 meters and the average
percentage of system inaccuracy in reading satellite signals was 2%.

Keywords: Ublox Neo-7M GPS Module, ESP32, Blynk 10T, Koordinat latitude
dan longitude.
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Kemajuan ilmu pengetahuan dan teknologi pada bidang 1oT telah
mempengaruhi semua kehidupan manusia, sehingga menimbulkan dampak positif
bagi perkembangan teknologi di lingkungan masyarakat mulai dari pekerjaan
rumah tangga, pabrik industri, dan juga pada bidang peternakan. Khususnya di
bidang peternakan terutama peternakan sapi merupakan salah satu mata
pencaharian sebagian masyarakat Indoneisa. Bidang peternakan sapi juga dapat
menambah devisa bagi negara, namun perkembangan zaman dan teknologi yang
semakin pesat, mengakibatkan tingkat kriminalitas juga akan meningkat.

Berdasarkan databoks yang merilis 10 kejahatan paling banyak terjadi di
Indonesia (Januari-April 2023) pencurian dengan pemberatan adalah kasus paling
banyak dengan 30.019 kasus [1], salah satunya adalah kasus pencurian sapi,
beternak sapi yang merupakan sumber mata pencaharian atau sumber nafkah utama
seseorang. Oleh karena itu maka pembuatan sistem keamanan perlu dibuatkan
untuk para peternak agar dapat meminimalisir atau mencegah terjadinya pencurian
ternak sapi.

Pada penelitian ini, peneliti akan merancang sebuah sistem pelacakan posisi
sapi dengan menggunakan ESP32 sebagai microcontroller dan Ublox Neo-7M
GPS Module sebagai komponen input untuk memberikan data koordinat (latitude
dan longitude), kecepatan, jarak sistem dengan titik referensi melalui Aplikasi
Blynk secara realtime. Blynk juga digunakan sebagai server cloud untuk

menyimpan data.

1.2 Tujuan Penelitian

Adapun tujuan dari penelitian ini adalah Merancang sistem pendeteksi pada
ternak sapi sehingga memudahkan pemiliknya mengetahui posisi ketika ternak sapi
keluar kandang atau bahaya pada ternak sapi.



1.3

1.4

1.5

Manfaat Penelitian

Adapun manfaat yang diharapkan pada penelitian ini sebagai berikut.
Dapat memberikan suatu referensi yang berguna bagi dunia akademis
khususnya dalam penelitian yang akan dilaksanakan oleh para peneliti yang
akan datang dalam hal perkembangan teknologi, navigasi dan pelacakan.
Dapat mengantisipasi terjadinya pencurian atau hilangnya ternak sapi dari

kandang.

Rumusan Masalah

Adapun rumusan masalah pada penelitian ini adalah sebagai berikut.
Bagaimana mengatasi permasalahan pencurian pada ternak sapi?
Bagaimana mengetahui posisi sapi ketika ternak keluar kandang atau terjadi
suatu bahaya pada ternak sapi dan menemukan lokasi keberadaan ternak sapi
tersebut dengan cepat dan tepat ?
Bagaimana mengetahui perbedaan jarak antara posisi GPS dengan titik

referensi yang sudah ditentukan ?

Batasan Masalah

Beberapa hal yang membatasi masalah dalam pembahasan skripsi ini
adalah sebagai berikut.
Parameter yang diuji adalah ketepatan posisi sapi menggunakan Ublox NEO-
7M GPS Module
Mikrokontroler yang digunakan dalam penelitian ini menggunakan ESP32
Server cloud untuk menyimpan dan menampilkan data secara realtime dalam
penelitian ini menggunakan Blynk loT
Gateway yang digunakan dalam penelitian ini menggunakan WiFi
Pada penelitian ini akses gateway menggunakan thetring smartphone POCO

M3 Pro 5G dengan Axis sebagai penyedia layanan internet.



1,6 Sistematika Penulisan

Untuk memudahkan penulisan dan pemahaman mengenai materi skrpsi ini,
maka skripsi ini dibagi menjadi lima bab, yaitu:
BAB |. PENDAHULUAN

Memuat latar belakang, tujuan, manfaat, perumusan masalah, batasan
masalah, dan sistematika penulisan.
BAB II. TINJAUAN PUSTAKA

Berisi teori — teori yang mendukung penelitian tentang sistem keamanan
pada ternak sapi.
BAB Ill. METODE PENELITIAN

Berisi waktu dan tempat penelitian, prosedur penelitian, garis besar metode
yang diusulkan, serta diagram alir metode yang diusulkan.
BAB IV. HASIL DAN PEMBAHASAN

Menjelaskan hasil penelitian, pembahasan, dan analisa kinerja alat
pendeteksi yang diusulkan.
BAB V. SIMPULAN DAN SARAN

Memuat simpulan yang diperoleh dari hasil penelitian, dan saran — saran
untuk pengembangan lebih lanjut.
DAFTAR PUSTAKA
LAMPIRAN



BAB Il
TINJAUAN PUSTAKA

2.1 Kajian Pustaka Penelitian yang Berkaitan

Penelitian skripsi ini mengacu kepada penelitian sebelumnya ataupun
konsep-konsep tentang perancangan alat sistem keamanan pada peternakan yang
sudah dilakukan dalam beberapa tahun terakhir.

Referensi penelitian untuk mendukung penulisan skirpsi ini antara lain:

1. Berdasarkan penelitian Latif Widodo (2019) tentang “Rancang Bangun Sistem
Deteksi Posisi Sapi Berbasis Smartphone”. Komponen-komponen yang
digunakan pada penelitian adalah baterai sebagai power supply untuk
memberikan tegangan 5 Volt pada NodeMCU, GPS modul Neo6 dan GSM
SIM 800. Pengujian alat yang dilakukan menggunakan sistem sms gateway
mendapatkan hasil perbandingan antara persentase ketepatan dengan jarak
posisi sapi. Pengujian yang dilakukan dalam jarak 10 meter, menghasilkan
keakuratan penerimaan data yang sangat tinggi, yakni menghasilkan 90%
kecepatan maksimal penerimaan data. Pengujian sistem yang dilakukan dengan
berbagai jarak yang semakin jauh menghasilkan persentase keakuratan yang
hampir sama, yaitu rata-rata kecepatan pengiriman data dengan metode SMS
adalah 90% [2].

2. Penelitian yang dilakukan oleh Wire Bagye dan Tsurayya Azizah (2018) yang
berjudul “Alat Pengaman Kandang Berbasis Mikrokontroler Arduino Uno”.
Pada penelitian ini peneliti menggunakan mikrokontroler Arduino uno, sensor
PIR Motion dan modul SIM800. Pengujian dilakukan dikandang sebelum ada
gerakan dan sensor tidak mendeteksi adanya pergerakan sehingga tidak ada
pesan masuk ke handphone. Dari pengujian lapangan menunjukkan setelah ada
orang jarak 3 meter, alat berhasil mendeteksi adanya pergerakan sehingga
dapat mengirimkan pesan masuk ke handphone [3].

3. Penelitian yang dilakukan oleh Mr .G. Ramesh, K. Sivaraman, V. Subramani,
P. Yoga Vignesh, dan S. Venkata Veera Bhogachari pada tahun 2021 dengan

judul “Farm Animal Location Tracking System Using Arduino and GPS



Module”. Pada penelitian ini alat yang digunakan adalah Arduino uno, NEO-
7M GPS Module dan wireless transceiver ESP8266-12E. alat diletakkan pada
kerah hewan ternak. Pengujian dilapangan menunjukkan fungsional alat
bekerja sepenuhnya dan dapat melacak posisi hewan ternak dengan tepat [4].

Penelitian yang berkenaan juga dilakukan oleh Jhonson Effendy Hutagalung,
dan Ruri Ashari pada tahun 2017 dengan judul ‘“Rancang Bangun Sistem
Keamanan Kandang Kambing Menggunakan SMS Gateway Berbasis
Arduino”. Prinsip kerja dari sistem keamanan kandang kambing ini
menggunakan aplikasi sms untuk memberitahukan ada pencuri pada kandang
kambing. Bila menerima pesan SMS dengan isi “ada pencuri memasuki
kandang”, maka pengembala akan segera pergi ke kandang untuk memastikan
hal tersebut. Setelah dilakukan pengujian alat keseluruhan secara fungsional,

alat bekerja seperti yang diinginkan [5].

Berdasarkan penelitian-penelitian sebelumnya, penulis pada skripsi ini

mencoba untuk merancang sebuah sistem monitoring keamanan ternak sapi

menggunakan ESP32 sebagai mikrokontroler dan Ublox Neo-7M GPS Module

sebagai penerima sinyal satelit sehingga lokasi sapi dapat di monitoring secara

realtime dengan blynk sebagai server. Sistem ini juga menggunakan 18650 Battery

Sheild Module sebagai power supply dan WiFi sebagai access point agar sistem

dapat terhubung ke internet, sehingga dapat dikatakan juga bahwa penelitian ini

menggunakan metode Internet of Things (loT). Rancang bangun sistem ini akan

diterapkan pada peternakan di Natar, Lampung Selatan.

Tabel 2. 1 Tinjauan Pustaka yang berkaitan

No Author Judul Tahun Metode Hasil

1) (2) 3) (4) ®) (6)

1  Latif Rancang 2019 Mulai dari Pengujian untuk
Widodo Bangun Sistem mikrokontroler SMS Gateway

Deteksi Posisi
Sapi Berbasis
Smartphone

akan menyala
kemudian akan
mengaktifkan
GPS, ketika GPS
telah
mendapatkan
request maka
akan

dalam jarak 20
meter,
menghasilkan
keakuratan
penerimaan data
yang sangat
tinggi dimana
masih




mengirimkan
serial lokasi. GPS
akan
mengirimkan
lokasi melalui
wifi jika dalam
jangkauan router
dan akan dikirim
melalui SMS
apabila diluar
jangkauan router.

menghasilkan
90% kecepatan
maksimal
penerimaan
data. Pengujian
untuk
penggunaan
WiFi dalam
menghasilkan
kecepatan rata-
rata pengiriman
data dan
keakuratan titik
posisi adalah
jarak 20 meter
menghasilkan
65%.

Emad A.
Mohammed,
Mahmood
Hameed dan
Qahtan,
Ahmed J. Ali

Internet of 2022
things based
real-time

electric vehicle

and charging

stations

monitoring

system[6]

Pada penelitian
ini, peneliti
merancang
sistem yang
diintegrasikan
blynk 10T untuk
melacak dan
menghitung
kecepatan
kendaraan
dengan
menggunakan
charging station
terdekat sebagai
titik referensi.

Sistem
memberikan
informasi real-
time untuk
mengurangi
waktu yang
hilang ketika
pencarian
lokasi
charging
station agar
dapat
mengurangi
penggunaan
daya listrik.
Persentase
akurasi dari

sistem adalah
98.014%.




3 MrG Farm Animal 2021  Alat pelacakan  Alat ini dapat
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2.2 Bagan Kajian Penelitian

Peta perjalanan pada penelitian ini melalui beberapa tahapan, diawali

dengan studi literatur yakni penjelasan mengenai ESP32 sebagai mikrokontroler,

GPS module sebagai penerima data satelit dan Blynk 10T sebagai server dan

penampil keluaran dari sistem. Tahapan selanjutnya, dalam pembuatan alat

keamanan dan montoring ternak sapi peneliti mengacu pada beberapa penelitian-



penelitian terdahulu yang yang berkaitan dimulai pada tahun 2021 sampai dengan

2023. Beberapa diantaranya yaitu:

1.

Pada tahun 2021, Ramesh merancang sebuah alat untuk melacak posisi ternak
menggunakan Arduino uno sebagai mikrokontroler, ESP8266 sebagai wireless
transceiver, GPS Module sebagai sensor penerima data satelit dan Cayyene
sebagai server.

Pada tahun 2022, Khelda merancang sebuah alat yang dapat melacak posisi
mobil dengan menggunakan ESP32 sebagai mikrokontroler, GPS Module
Neo-6M sebagai sensor dan Blynk 10T sebagai server [8].

Pada Tahun 2023 Lohar, merancang sebuah alat emergency agar pihak rumah
sakit dan kepolisian dapat segera mengetehui apabila terjadi sebuah kecelakaan
mobil dengan menggunakan ATMEGAL16 sebagai mikrokontroler, GSM
Module sebagai transmisi data dan GPS module sebagai penerima data satelit
[9].

Diakhir peta penilitian, merujuk pada penelitian-penelitian sebelumnya,

maka peneliti akan merancang sebuah alat yang dapat melacak dan monitoring

posisi sapi melalui platform blynk dengan menggunakan ESP32 sebagai

mikrokontroler dan Neo-7M GPS sebagai penerima data satelit. Sampai saat ini

belum ada yang menerapkan alat tersebut pada hewan ternak sapi dengan

komponen-komponen yang telah disebutkan di atas. Diharapkan nantinya alat ini

dapat melacak posisi sapi dan menampilkan kecepatan secara real time pada

platform Blynk 10T. Lebih jelas dapat dilihat pada Gambar 2.1
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RESEARCH GAP DAN
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Gambar 2. 1 Bagan Kajian Penelitian

2.3 Mikrokontroler, Sensor dan Komponen Elektronika

Mikrokontroler adalah sebuah sistem komputer yang seluruh atau sebagian
besar elemennya dikemas dalam satu chip IC, sehingga sering disebut single chip
microcomputer. Mikrokontroler merupakan sistem komputer yang mempunyai satu
atau beberapa tugas yang sangat spesifik. Elemen mikrokontroler tersebut
diantaranya adalah pemroses (processor), Memory, Input dan output. Kadangkala
pada microcontroller ini beberapa chip digabungkan dalam satu papan rangkaian.
Perangkat ini sangat ideal untuk mengerjakan sesuatu yang bersifat khusus,
sehingga aplikasi yang diisikan ke dalam komputer ini adalah aplikasi yang bersifat
dedicated. Jika dilihat dari harga, microcontroller ini harga umumnya lebih murah
dibandingkan dengan komputer lainnya, karena perangkatnya relatif sederhana.

Microcontroller telah banyak digunakan di industri, walaupun
penggunaannya masih kurang dibandingkan dengan penggunaan Programable
Logic Control (PLC), tetapi microcontroller memiliki beberapa keuntungan
dibandingkan dengan PLC. Ukuran microcontroller lebih kecil dibandingkan
dengan suatu modul PLC sehingga peletakannya dapat lebih flexible.
Microcontroller telah banyak digunakan pada berbagai macam peralatan rumah

tangga seperti mesin cuci. Sebagai pengendali sederhana, microcontroller telah
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banyak digunakan dalam dunia medis, pengaturan lalu lintas, dan masih banyak
lagi. Contoh alat ini diantaranya adalah komputer yang digunakan pada mobil untuk
mengatur kestabilan mesin, alat untuk pengatur lampu lalu lintas.

Secara teknis hanya ada 2 mikrokontroler yaitu RISC dan CISC, dan
masing-masing mempunyai keturunan keluarga sendiri-sendiri. RISC kependekan
dari Reduced Instruction Set Computer adalah instruksi terbatas tapi memiliki
fasilitas yang lebih banyak dan CISC kependekan dari Complex Instruction Set
Computer merupakan instruksi bisa yang lebih lengkap tapi dengan fasilitas
secukupnya. Tentang jenisnya terdapat banyak sragamnya yaitu, keluarga Motorola
dengan seri 68xx, keluarga MCS51 yang diproduksi Atmel, Philip, Dallas, keluarga
PIC dari Microchip, Renesas, Zilog. Masing-masing keluarga juga masih terbagi
lagi dalam beberapa tipe [10]. Pada penelitian skripsi ini penulis menggunakan

ESP32 sebagai mikrokontroler.

1. ESP32

ESP32 merupakan mikrokontroler dengan inti chip ESP32, yang mampu
beradaptasi dengan baik dan memiliki tingkat skalabilitas tinggi. ESP32 memiliki
dua CPU yang dapat dikontrol secara individu dan memiliki frekuensi clock dapat
disesuaikan dari 80 MHz — 240 MHz dan mendukung RTOS. ESP32 telah
terintegrasi dengan module model ESP-WROOM-32S. Modul ini mendukung
kecepatan data hingga 150 Mbps dan daya keluaran antena 20 dBm untuk
komunikasi nirkabel. ESP32 memiliki spesifikasi berkinerja baik dalam
penggunaan konsumsi daya, konektivitas jaringan, transmisi nirkabel jarak jauh,
dan ketika kondisi integritas tinggi [11]. Spesifikasi dari ESP32 dapat dilihat pada
Gambar 2.2

Gambar 2. 2 ESP32
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Berikut ini adalah spesifikasi yang dimiliki oleh ESP32 [12].

Modul model :  ESP-WROOM-32S

Size . 25. 4x48. 26x3mm (£0.2mm)

SPI Flash : 32Mbit

Interface : UART/GPIO/ADC/DAC/SDIO/SD Card/PMW/12C/12S
10 Port : 38

Antena . Onboard

Power Supply : Tegangan 3.0V ~ 3.6V, Arus >500mA

Temperatur : -40°C ~85°C

2. UBLOX Neo-7M GPS Module

Modul GPS Ublox NEO-7M merupakan suatu modul yang terdiri dari IC
NEO-7M sebagai GPS. Pada sistem yang dirancang ini GPS Ublox Neo-7M
berfungsi untuk memperoleh data koordinat latitude dan longitude sehingga dapat
menentukan posisi ternak sapi. Selain itu juga pada penelitian ini GPS Ublox Neo-
7M dapat mengetahui kecepatan dari sapi secara real-time [13].

Spesifikasi dari device ini dapat dilihat pada Gambar 2.3 dan Tabel 2.2.

Gambar 2. 3 Ublox NEO-7M GPS Module

Tabel 2. 2 Spesifikasi Ublox NEO-7M GPS Module [14].

Cattegories Value
Power Supply Voltage -0.5- 3.6 volt
Backup Battery Voltage -0.5 - 3.6 volt
USB Supply Voltage -0.5 - 3.6 volt

Input Pin Voltage -0.5 - 3.6 volt
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DC Current Trough any Digital I/O Pin 10 Ma
(except supplies)

VCC_RF Output Current 100
Input Power at RF_IN 15 dBm with condition source
impedance = 50Q, continuous wave
Storage Temperature -40°C — 85°C
Velocity accuracy 0.1 m/s
Tracking & Navigation -161dBm
2.4 Blynk

Blynk merupakan platform sistem operasi iOS maupun Android sebagai
kendali pada modul Arduino, Raspberry Pi, ESP32 dan perangkat sejenis lainnya
melalui internet. Untuk Blynk sendiri sudah terdapat pada google playstore
smartphone dengan ukuran sekitar 75Mb.

Dengan Blynk, dapat dengan mudah mengontrol perangkat lain tanpa harus
membuat aplikasi android terlebih dahulu. Blynk merupakan dashboard digital di
mana antarmuka grafis untuk proyek internet of things dapat dibuat hanya dengan
melakukan dragging dan dropping beberapa widget yang telah tersedia.

Adapun arsitekur dari blynk seperti ditunjukan pada gambar adalah meliputi dari

komponen berikut:

1. Blynk App Builder - Dapat membuat antarmuka luar biasa untuk proyek yang
akan dibuat menggunakan berbagai widget yang telah disediakan.

2. Blynk Server - bertanggung jawab atas semua komunikasi antara smartphone
dan perangkat keras.

3. Blynk Librarie - memungkinkan komunikasi dengan server dan memproses

semua perintah yang masuk dan keluar [15].

I 2 0 I \
! 56 :

O sk o || i

............

Gambar 2. 4 Blynk loT
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2.5 Global Posisioning System (GPS)

GPS adalah singkatan dari Global Positioning System, yang merupakan
sistem navigasi dengan menggunakan teknologi satelit yang dapat menerima sinyal
dari satelit.

Cara kerja GPS secara logika ada 5 langkah:

1. Memakai perhitungan triangulation dari satelit.

2. Untuk perhitungan triangulation, GPS mengukur jarak menggunakan travel
time sinyal radio.

3. Untuk mengukur travel time, GPS memerlukan akurasi waktu yang tinggi.

4. Untuk perhitungan jarak, harus diketahui dengan pasti posisi satelit dan
ketingian pada orbitnya.

5. Terakhir harus mengoreksi delay sinyal waktu perjalanan di atmosfer sampai
diterima reciever.

Sistem ini menggunakan 24 satelit yang mengirimkan sinyal gelombang
mikro ke bumi. Sinyal ini diterima oleh alat penerima (receiver) di permukaan,
dimana GPS receiver ini akan mengumpulkan informasi dari satelit GPS. Sebuah
GPS receiver harus mengunci sinyal minimal tiga satelit untuk menghitung posisi
2D (latitude dan longitude) dan track pergerakan. Jika GPS receiver dapat
menerima empat atau lebih satelit, maka dapat menghitung posisi 3D
(latitude,longitude dan altitude).

Jika sudah dapat menentukan posisi user, selanjutnya GPS dapat
menghitung informasi lain, seperti kecepatan, arah yang dituju, jalur, tujuan
perjalanan, jarak tujuan, matahari terbit dan matahari terbenam dan lain-lain. Sinyal
yang dikirimkan oleh satelit ke GPS akan digunakan untuk menghitung waktu
perjalanan (travel time). Waktu perjalanan ini sering juga disebut sebagai Time of
Arrival (TOA). Sesuai dengan prinsip fisika, bahwa untuk mengukur jarak dapat
diperoleh dari waktu dikalikan dengan cepat rambat sinyal [16].

2.6. 18650 Lithium Battery Shield Module

18650 Lithium Battery Shield Module adalah pengisi daya khusus yang

dapat digunakan saat tidak berada di dekat sumber listrik dan dapat digunakan juga

sebagai baterai cadangan. Module ini dapat digunakan pada Arduino, Raspberry Pi,
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sensor dan mikrokontroller lainnya termasuk ESP32. Arus keluaran module ini bisa
mencapai 2A, yang dapat menyuplai daya ke banyak papan kontrol. Module ini
mendukung mode rechargeable, yang berarti bahwa daya dapat diisi ulang dengan
charging input 5V/500mA melalui Micro USB Port.

ON/OFF 3V output port
i B

PRIYS : L1ayjeg 05981

© Negative electrode 5V output port ® Positive electrode

Micro Type-C

aaaaaaa

Gambar 2. 5 Lithium Battery Sheild Module

Tabel 2. 3 Spesifikasi 18650 Lithium Battery Sheild Module [17].

Cattegories Value
Charging Input 5V/500mA
Output parameter 5V/3A or 3.3/1A
Output port USB or expansion port
Convention efficiency Up to 95% (high conversion rate)
Input port (Micro USB) Up to 6.5V
Input port (Type C) Up to 6.5V

2.7 Perhitungan Jarak Dua Titik Lokasi

Terdapat banyak metode untuk menghitung jarak dua titik lokasi di
permukaan bumi diantaranya yakni, metode HAVERSINE, metode EUCLIDEAN
dan metode manhattan. Berdasarkan penelitian yang dilakukan oleh yusup pada
tahun 2020 diperoleh kesimpulan bahwa metode manhattan menghasilkan deviasi

yang paling besar sedangkan metode HAVERSINE dan metode EUCLIDEAN
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memperoleh keakuratan yang tinggi, namun metode HAVERSINE lebih tinggi
dibandingkan metode EUCLIDEAN dengan ketelitian 0,01 meter.

Pada catatannya bahwa metode HAVERSINE memperoleh keakuratan yang
tinggi disebabkan karena perhitungannya menerapkan konsep perhitungan jarak
pada permukaan bola dengan menghiraukan kemiringan. Kemudian pada tahun
2021 Retno, membandingkan rumus HAVERSINE dan rumus EUCLIDEAN
menggunakan metode independent sample t-test yang menghasilkan bahwa kedua
rumus tersebut tidak menunjukkan perbedaan yang signifikan, atau dapat dikatakan
mempunyai varian yang sama. Oleh karena itu pada penelitian ini, peneliti
menggunakan rumus EUCLIDEAN untuk menghitung jarak dua titik lokasi di
permukaan bumi.

EUCLIDEAN distance adalah perhitungan untuk mengukur jarak dua titik
dalam EUCLIDEAN space yang mempelajari hubungan antara sudut dan jarak.
Dalam matematika EUCLIDEAN distance digunakan untuk mengukur jarak dua
titik dalam satu dimensi yang memberikan hasil seperti perhitungan Pythagoras
[18].

Berikut adalah persamaan EUCLIDEAN distance:

d = J(x1-x2)2+(y1-y2)2
- 360

X 40075017 ..eeeeeeeeeereeeen 2.1)

Keterangan :

d = Jarak

x1 =Koordinat latitude 1
x2 = Koordinat latitude 2
y1 = Koordinat longitude 1
y2 = Koordinat longitude 2

2.8 Perhitungan Persentase Rata-Tata Ketidak-Akuratan

Perhitungan yang di dapat pada sistem dan perhitungan manual
dibandingkan selisihnya agar didapatkan persentase rata-rata selisih antara
perhitungan sistem dan perhitungan manual dengan menggunakan rumus sebagai
berikut.
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YMarker
Keterangan:
[SAX] : Selisih antara Perhitungan Jarak Sistem dan Perhitungan Manual

>Marker

: Jumlah Percobaan
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3.1 Waktu dan Tempat penelitian

Pengerjaan skripsi dilaksanakan pada wakti dan tempat sebagai berikut :
Waktu : Desember 2021 — Februari 2024
Tempat : Laboratorium Pengukuran Besaran Listrik, Jurusan Teknik Elektro,

Fakultas Teknik, Universitas Lampung.

3.2 Alat dan Bahan
Adapun alat dan bahan yang digunakan dalam penelitian ini dapat dilihat
pada Tabel 3.1 berikut.
Tabel 3. 1 Alat dan Bahan

No Bahan Kegunaan

1 ESP32 Memproses data input dan output

2  GPS Module Neo-7M Memberitahu keberadaan posisi sapi

3  Kabel Jumper Penghubung perangkat satu dengan
perangkat lainnya

4  Kabel USB Mengirimkan program dari laptop/PC ke
ESP32

5 18650 Lithium Battery Memberikan daya ke papan kontrol

Shield Module
6 Laptop Hardware untuk pengaplikasian software

yang digunakan selama penelitian

7 Software Arduino IDE Perangkat lunak yang digunakan untuk

menginstruksikan mikrokontroler
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Tabel 3.1. (lanjutan)

8 Tang, obeng, penggaris, Peralatan penunjang dalam perakitan yang

solder dsb. akan dirancang

9 BlynkloT Perangkat lunak yang digunakan untuk
menerima data lokasi dalam bentuk
longitude dan latitude serta data kecepatan

dalam satuan km/jam

10  Smartphone Perangkat yang digunakan untuk membaca
data dari blynk loT dan memberikan

koneksi internet ke sistem

11 Junction box Pelindung sistem dari gangguan dari luar

yang berpotensi dapat merusak sistem

12 Kit spacer mencegah Kkorsleting pada pcb yang saling

bersentuhan

3.3 Prosedur Penelitian

Tahapan penelitian mulai dari studi literatur hingga analisa hasil dan
pembahasan yang didapat setelah dilakukan pengujian. Gambaran alur penelitian
tersebut dapat dipresentasikan dengan membuat sebuah diagram alir penelitian
secara keseluruhan. Prosedur ini akan dijadikan sebagai panduan untuk memandu
peneliti dalam pengerjaan penelitian dari mulai, studi literatur, pembuatan
prototype, pengumpulan komponen, merangkai komponen, melakukan
pemrograman, pengujian, kemudian tahap pengambilan keputusan pada dua
kemungkinan yaitu ketika program tidak sesuai dengan yang diinginkan atau
terdapat erorr, maka dilakukan pemeriksaan dan dilakukan analisa pada program
yang tidak sesuai, lalu kembali pada tahap melakukan pemrograman.
Kebalikannya, ketika program sesuai dengan yang diinginkan, maka dapat
dilanjutkan pada tahap selanjutnya vyaitu, pengambilan data, analisa dan
pembahasan, lalu selesai.. Di bawah ini merupakan penjelasan dari tahapan

prosedur penelitian. Lebih jelas dapat diihat pada Gambar 3.1
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Gambar 3. 1 Prosedur penelitian

Berdasarkan Gambar 3.1. dapat dijelaskan bahwa penelitian ini dimulai

dengan pengumpulan studi literatur sebagai bahan acuan penelitan. Selanjutnya
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melakukan pengumpulan komponen-komponen yang akan digunakan dalam
penelitian. Ketika komponen sudah terkumpul, maka akan dilanjut dengan
merangkai komponen-komponen. Pada tahap selanjutnya peneliti melakukan
pemrograman, program tersebut yang akan dijadikan sebagai bahan pengujian.
Selanjutnya apabila program tersebut tidak sesuai dengan yang akan diujikan maka
akan dilakukan pemeriksaan dan analisa, lalu dilakukan proses pemrograman
kembali sampai sesuai dengan yang diinginkan. Jika sudah sesuai maka akan
dilanjutkan pada tahap pengambilan data. Setelah melakukan pengambilan data,
dilanjutkan dengan analisa dan pembahasan pada data yang telah didapat, dan

diakhiri dengan penulisan laporan akhir atau skripsi.

3.4 llustrasi Peletakan System
Adapun ilustrasi peletakan sistem pada sapi yang akan diuji dapat dilihat

pada Gambar 3.2.

Kalung

Gambar 3. 2 llustrasi peletakan sistem pada sapi

Komponen-komponen yang sudah dirangkai, lalu disusun dalam kotak
pelindung agar komponen-komponen elektronik tidak terjadi kerusakan yang
disebabkan oleh gangguan-gangguan yang berada di luar sistem. Kemudian kotak

pelindung tersebut diberikan tali untuk diikatkan pada leher sapi.
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Dibawah ini akan dijelaskan alur perancangan sistem. Lebih jelas dapat
dilihat pada Gambar 3.3

v

Merancang sistem
dua dimensi

A

y

Mengumpulkan
komponen

Melakukan Uji
Coba Komponen

Elektronika
|

Uji Short Uji Short
Circuit dan Circuit dan
Open Circuit Open Circuit
ESP32 ESP32 GPS Module
Inisialisasi Merangkai

Port Komponen dan

Inisialisasi Port

Melakukan pemrograman |«
pada ESP 32

Merangkai dan

inisialisasi
keseluruhan sistem
v
Melakukan |
pemrograman |
v Analisa
Pengujian sistem program yang
secara keseluruhan tidak sesuai
* . A
Tidak

Berhasil ?

Pembuatan dan
pemasangan kotak
pelindung

Pengujian di
lapangan

A

Hasil dan

v

pembahasan

Pengujian pada masing-masig komponen

Analisa program yang

ti

dak sesuai

Sesuai ?

Tidak

Ya

Gambar 3. 3 Diagram Alir Perancangan Sistem

\ 4
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Proses pembuatan sistem monitoring posisi sapi dimulai dari melakukan
pembuatan rancangan dua dimensi yang digunakan sebagai referensi untuk
melakukan pembuatan sistem. Selanjutnya pengumpulan komponen-komponen
yang digunakan pada penelitian, setelah terkumpul, kemudian dilakukan uji coba
yang diawali uji short dan short circuit pada ESP32 dan GPS Module, kemudian
dilakukan inisasilasi port agar masing-masing komponen diberikan program.
Program yang telah di unggah akan menjadi tolak ukur keluaran sehingga dapat di
analisa hasil pada program tersebut Kemudian dari komponen-komponen yang
telah di uji tersebut digabungkan dan di rangkai menjadi satu-kesatuan sistem, lalu
dilakukan pemrograman untuk di uji pada sistem yang telah digabungkan tersebut
sehingga dapat berjalan sesuai yang diinginkan. Setelah berhasil, sistem
dipasangkan kotak pelindung yang dapat mendukung saat pengambilan data di

lapangan.

3.6 Arsitektur Sistem

Adapun arsitektur sistem pada penelitian ini dapat dilihat pada Gambar 3.4

Blynk Server
|
Internet Access

|

[imnmeiowo  canusemn -

spordAndtocatien () ,"

.
Blynk App
g 18650 Lithium Battery
Sheild Module

GPS module Neo-7M

Gambar 3. 4 Arsitektur Sistem
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ESP32 yang sudah terhubung dengan internet akan memproses masukan data
dari GPS Module Neo-7M, kemudian data tersebut akan dikirim ke server blynk.
Secara bersamaan data tersebut dapat dilihat oleh pengguna pada platform blynk
dengan catatan sebelumnya sudah membuat widget di platform blynk tersebut. Agar
sistem dapat dijalankan secara roaming, maka diberikan battery sebagai power
supply, dalam hal ini peneliti menggunakan 18650 Lithium Battery Sheild Module

sebagai power supply.

3.7 Rancangan wiring diagram System

Adapun rancangan wiring diagram System dapat dilihat pada Gambar3.5.

VCC-> VIN
RX -> GPIO12
TX->GPIO13

GND -> GND

GY-GPS6MU2

Gambar 3. 5 Wiring diagram system

Tampak terlihat pada Gambar 3.5 terdapat 3 komponen yang akan di rangkai.
Esp32 sebagai mikrokontroller diberikan daya oleh 18650 Lithium Battery Sheild
Module yang disambungkan oleh kabel micro USB. Adapun komponen input yaitu
GPS Module Neo-7M yang disambung dengan menggunakan kabel jumper. Pin
Vce pada GPS disambungkan ke pin Vin pada ESP32, pin Ground GPS
disambungkan ke pin Ground ESP32, pin Rx GPS disambungkan ke pin Tx ESP32
dan pin Tx GPS disambungkan ke pin Rx ESP32.
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3.8 Skema Pengambilan Data

Skema pengambilan data pada penelitian ini yaitu dengan melakukan
pengujian melalui software Arduino IDE dan pengujian keberhasilan alat
menjalankan program yang sudah di upload. Pengujian dibagi menjadi beberapa
bagian, diantaranya pengujian fungsi dari komponen yang digunakan dan pengujian

sistem secara keseluruhan.

3.8.1 Pengujian ESP32
Tahapan-tahapan yang dilakukan untuk menguji perangkat ESP32 dapat
digunakan sebagai pengendali utama pada sistem adalah sebagai berikut.
1. Melakukan install perangkat lunak Arduino IDE pada perangkat komputer
2.  Menghubungkan ESP32 ke perangkat komputer menggunakan kabel USB
3. Menjalankan perangkat lunak Arduino IDE pada perangkat komputer
4. Menghubungkan perangkat lunak Arduino IDE dengan perangkat ESP32
5. Membuat program untuk menghubungkan ESP32 dengan internet lalu upload
program

6. Mencatat data hasil pengujian koneksi antara ESP32 dengan WiFi

3.8.2 Pengujian GPS Module
Pengujian ini dilakukan dengan tujuan untuk memastikan modul GPS U-

Blox NEO-7M dapat mendeteksi koordinat. Modul GPS U-Blox NEO-7M

membutuhkan tegangan 5 Volt dari pin ESP32. Data yang nantinya didapatkan dari

pengujian ini berupa data longitude dan latitude dan jarak yang akan ditampilkan
pada blynk smartphone.

Adapun Langkah-langkah yang dilakukan dalam pegujian ini adalah
sebagai berikut.

1. Menghubungkan modul GPS dengan ESP32 dengan konfigurasi pin sebagai
berikut: pin Vcc GPS dihubungkan ke pin 5V ESP32, pin GND dihubungkan
ke pin GND ESP32, pin RX GPS dihubungkan ke pin D1 ESP32 dan pin TX
GPS dihubungkan ke pin D2 ESP32.
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2. Upload program yang telah dibuat untuk mengetahui fungsional dari GPS
dalam mendeteksi koordinat latitude dan longitude.

3. Periksa keluaran pada serial monitor dan platform blynk.

3.8.3 Pengujian Secara Keseluruhan
Pengujian keseluruhan sistem dilakukan dengan menyatukan dan mengintegrasikan
seluruh modul dan perangkat menjadi satu kesatuan sistem secara utuh. Berikut

skema pengujian sistem secara keseluruhan, dapat dilihat pada Gambar 3.6.

@ »| Menguji pembacaan data
koordinat secara realtime

A 4

y

Perancangan v
»  sistem secara Membandingkan perhitungan
keseluruhan jarak sistem dengan

perhitungan manual
Tidak

\ 4
Mencatat data hasil

Apakah

berhasil
?

\ 4

Membandingkan jarak current
position sistem dengan titik

Yal kooridinat referensi
Setting Blynk
id Mencatat
perbandingan
\ 4
Pemrograman !
Menganalisis
perbandingan
Upload
program v

Gambar 3. 6 Skema Pengujian Secara Keseluruahan
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Langkah awal dalam proses pengujian sistem dimulai dengan perancangan sistem
secara keseluruhan sebelum diimplementasikan, dilanjutkan dengan konfigurasi
platform Blynk untuk digunakan dalam sistem. Setelah itu, dilakukan pemrograman
dengan memasukkan data koordinat latitude dan longitude referensi ke dalam
sistem, kemudian dilakukan uji pembacaan sistem data koordinat secara realtime
untuk memastikan kemampuan sistem dalam memproses data secara langsung.
Selanjutnya, dilakukan proses banding antara posisi saat ini dari sistem dengan titik
koordinat referensi yang sudah ditentukan, lalu dilakukan pencatatan hasil dari
pengujian tersebut. Proses berikutnya adalah membandingkan hasil perhitungan
jarak yang dihasilkan oleh sistem dengan perhitungan manual menggunakan rumus
EUCLIDEAN, yang kemudian dicatat dan dianalisis untuk mendapatkan insight
yang diperlukan. Langkah terakhir dalam proses ini adalah menyelesaikan
pengujian sistem.

Tabel 3. 2 Skema pengambilan data

Pencatatan | Event type latitude longitude | Jarak (m)

waktu

3.8.4 Uji Akurasi Perbandingan Jarak Antara Titik Koordinat Referensi dan
Titik Koordinat Perangkat Sistem
Perbandingan ini untuk mengetahui akurasi pembacaan data yang diperoleh
dari program perangkat sistem dengan perhitungan manual dengan metode
EUCLIDEAN. Dibawah ini Tabel pengujian perbandingan perhitungan jarak
menggunakan program sistem dan metode EUCLIDEAN.

Tabel 3. 3 Pengujian Perbandingan Perhitungan Jarak Menggunakan Program
Sistem dan Metode EUCLIDEAN

Marker | Lattitude | Longitude | Latitude | Longitude Jarak
referensi | referensi GPS GPS Perangkat Metode
Current | Current Sistem | EUCLIDEAN




BAB V
KESIMPULAN DAN SARAN

5.1 Kesimpulan

Berdasarkan penelitian yang telah dilakukan, didapatkan kesimpulan yaitu:
Terealisasi sistem keamanan dan monitoring ternak sapi menggunakan
UBLOX NEO-7M GPS Module yang dapat mengirimkan data koordinat lokasi
sapi, menghitung jarak antara titik referensi dengan jarak titik koordinat sistem
yang terbaca, mendapatkan jarak sistem apabila sapi bergerak.

Rata-rata jarak antara titik koordinat referensi dan titik kooordinar sistem
adalah sebesar 1.1 kilometer atau 1145.90 meter serta Persentase ketidak-
akuratan sistem dalam pembacaan sinyal satelit olen Modul GPS Neo-7M
adalah sebesar 2%.

Akurasi sistem dengan google maps relatif terdapat kesamaan dalam

pembacaan koordinat lintang dan bujur pada sistem.

5.2 Saran

Berdasarkan penelitian yang telah dilakukan, berikut adalah beberapa saran

yang penulis dapat berikan untuk penelitian selanjutnya:

1.

Menggunakan WiFi portable untuk digabungkan ke dalam rangkaian sistem
dengan kecepatan internet yang lebih tinggi, sehingga penerimaan informasi
lebih cepat dan akurat

Menambah informasi keluaran dari sistem, yaitu keluaran video secara
realtime. Agar informasi yang didapat bukan hanya titik koordinat saja.
Sistem pada sapi dimodifikasi lebih kecil dan lebih samar agar sistem tidak

terlalu mencolok.
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