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Abstrak

Jumlah kendaraan roda dua yang makin bertambah secara masif menimbulkan masalah
keamanan dan keselamatan Pengguna maupun kendaraan, karena jumlah kendaraan berband-
ing lurus dengan jumlah tindakan kriminal dan diperparah oleh Masyarakat yang abai ter-
hadap keselamatan berkendara. Penelitian ini bertujuan untuk membuat sebuah purwarupa
sistem monitoring kendaraan yang dapat melacak lokasi dan melihat kondisi dari kendaraan
secara realtime. Penelitian purwarupa ini dimulai dengan tahap pengumpulan teori pen-
dukung, membuat diagram blok untuk mengetahui alur kerja dari prototipe, melakukan per-
ancangan serta analisis dari purwarupa, diakhiri dengan uji coba purwarupa yang telah diban-
gun. Purwarupa menggunakan mikrokomputer Raspberry Pi sebagai pusat pengumpulan data
dari berbagai modul dan sensor yang mendukung sebuah sistem monitoring kendaraan seperti
modul GPS yang dapat melacak posisi kendaraan, modul akselerometer yang akan mendeteksi
kondisi kendaraan apakah sedang bergerak atau diam, modul giroskop yang akan mendeteksi
derajat kemiringan dari kendaraan, serta kamera webcam yang akan mengirimkan foto kondisi
di sekitar kendaraan. Data yang dikirim oleh modul dan sensor tersebut akan diolah men-
jadi informasi yang mudah dimengerti dan dipahami oleh Pengguna. Informasi tersebut akan
dikirim ke Pengguna melalui internet dengan antarmuka aplikasi perpesanan instan telegram
bot agar informasi dapat diakses dari mana saja, kapan saja dan selalu terbarukan karena
informasi diperlukan untuk bersifat realtime. Dari hasil uji coba, purwarupa dapat merespons
permintaan dari Pengguna dan mengirimkan semua informasi dengan akurat dengan deviasi
lokasi rata rata sebesar 6.3 meter.

Kata kunci : Akselerometer, Global Positioning Sistem, Giroskop, Sistem Monitoring
Kendaraan, Kamera Webcam.

Pendahuluan

Jumlah kendaraan roda dua di Indonesia terus
bertambah setiap harinya disebabkan oleh
meningkatnya kebutuhan mobilitas Masyarakat In-
donesia. Menurut Badan Pusat Statistik jumlah
kepemilikan kendaraan roda dua di Indonesia pada
tahun 2018 tercatat sebanyak 106,657,952 unit [1].
Jumlah tersebut membuktikan bahwa kendaraan
roda dua merupakan alat transportasi yang banyak
digunakan Masyarakat Indonesia karena sangat
cocok dengan kontur jalan perkotaan dan perde-
saan di Indonesia yang cenderung sempit dan
tidak rata. Namun, meningkatnya mobilitas dan
kepemilikan kendaraan roda dua tersebut tidak
diiringi dengan kesadaran terhadap keselamatan
berkendara, karena masih banyak Masyarakat yang

mengabaikannya dan ditambah dengan tingginya
kepemilikan kendaraan bermotor ini juga diikuti
dengan tingginya kasus tindak kriminal pencurian
kendaraan bermotor. Badan Pusat Statistik menye-
butkan angka kecelakaan pada tahun 2018 tercatat
sebanyak 109,215 kejadian [2] dan angka pencurian
kendaraan bermotor (curanmor) tercatat sebanyak
27.731 kasus [3]. Oleh sebab itu, sebuah sistem
monitoring yang tertanam pada setiap kendaraan
roda dua dapat meminimalisir permasalahan terse-
but.

Untuk itu, sistem monitoring kendaraan roda
dua saat ini terus dilakukan pengembangan dan
penelitian. Beberapa penelitian terdahulu dalam
bidang keamanan kendaraan bermotor, di an-
taranya seperti yang dilakukan oleh Suprianto
yang mengembangkan system pelacakan sepeda mo-
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tor secara live tracking menggunakan smartphone
android [4,7,8,9], penelitian yang dilakukan oleh
Cahyono yang mengembangkan sistem monitoring
kendaraan dengan menggabungkan kamera rekam
dan sensor akselerometer [5,13], dan penelitian yang
dilakukan oleh Ferrianto yang mengembangkan sis-
tem pemantauan dan perekaman gerak kendaraan
menggunakan modul GPS dan Raspberry Pi [6].

Penelitian ini bertujuan untuk membangun su-
atu sistem monitoring kendaraan roda dua yang
diharapkan dapat mengetahui penyebab terjadinya
kecelakaan dan tindak pencurian kendaraan melalui
foto beserta informasi pendukung berupa lokasi,
tangkapan gambar, percepatan dan kemiringan dari
kendaraan tersebut yang dapat diakses oleh Peng-
guna menggunakan jaringan internet dengan an-
tarmuka berupa aplikasi layanan pengiriman pe-
san instan. Data dan informasi tersebut dapat di-
jadikan acuan agar kecelakaan dan tindakan krimi-
nal serupa dapat diminimalisir.

.

Metode Penelitian

Metode yang digunakan dalam mencapai tujuan
penulisan adalah sebagai berikut :

1. Perencanaan Merencanakan kebutuhan
penelitian, berupa pengumpulan informasi
dan dasar teori yang berkaitan dengan proses
implementasi, serta menyiapkan kebutuhan
akan perangkat keras dan perangkat lunak
yang sesuai spesi�kasi untuk membangun se-
buah purwarupa yang dapat menjalankan
fungsi-fungsi utama dari tujuan penelitian
ini

2. Implementasi Implementasi konsep dan dasar
teori yang telah diperoleh dalam membangun
purwarupa sesuai dengan spesi�kasi dan tu-
juan yang telah ditentukan.

3. Pengujian Menguji purwarupa yang telah
dibangun untuk mengetahui apakah pur-
warupa bekerja sesuai dengan spesi�kasi dan
tujuan yang diharapkan.

Manfaat Hasil Penelitian

Penelitian yang akan dilakukan diharapkan bisa
memberikan kontribusi dan manfaat. Adapun man-
faat dari penulisan ini dapat memberikan antara
lain:

1. Bagi Perusahaan dapat dijadikan bahan un-
tuk evaluasi dan pengembangan Sistem Infor-
masi Keuangan Mikro (SIKM) sesuai dengan
kebutuhan dan keinginan.

2. Bagi masyarakat dapat dijadikan untuk so-
lusi pelayanan untuk fasilitas proses penga-
juan kredit agar lebih cepat dan praktis.

Menurut Tjiptono, Mende�nisikan kualitas seba-
gai kesesuaian untuk digunakan (�tness untuk di-
gunakan). De�nisi lain yang menekankan orientasi
harapan pelanggan pertemuan[1].

Kadir, Menyatakan bahwa kualitas adalah tu-
juan yang sulit dipahami (tujuan yang sulit dipa-
hami), karena harapan para konsumen akan selalu
berubah. Setiap standar baru ditemukan, maka
konsumen akan menuntut lebih untuk mendapatkan
standar baru lain yang lebih baru dan lebih baik.
Dalam pandangan ini, kualitas adalah proses dan
bukan hasil akhir (meningkatkan kualitas kontinu-
itas)[2].

Dalam tahap perencanaan dilakukan analisis
kebutuhan perangkat dalam penelitian. Adapun
perangkat yang dibutuhkan tersebut meliputi :

Global Positioning System (GPS).

Global Positioning System (GPS) merupakan sis-
tem untuk menentukan letak di suatu permukaan
bumi dengan bantuan penyelarasan (synchroniza-
tion) sinyal satelit menggunakan gelombang mi-
crowave. Gelombang microwave ini diterima pener-
ima (receiver) GPS di permukaan dan digunakan
untuk menentukan lokasi, kecepatan, arah dan
waktu.

Penentuan jarak dengan tiga satelit menggu-
nakan teknik triangulasi untuk menghitung dua di-
mensi, yaitu longitude (garis lintang) dan latitude
(garis bujur). Empat satelit dengan menghitung
tiga dimensi yaitu latitude (garis lintang), longitude
(garis bujur) dan altitude (ketinggian) [4].

Giroskop

Giroskop digunakan untuk mengukur orientasi
berdasarkan prinsip momentum sudut. Giroskop
konvensional adalah mechanical giroskop. Mechan-
ical giroskop terdiri atas sebuah piringan (Rotor)
yang berputar di sumbu putar. Sumbu putar ini
terpasang di suatu kerangka yang disebut gimbal.
Jumlah gimbal menentukan jumlah poros giroskop.
Giroskop yang memiliki satu gimbal hanya dapat
berputar dengan satu poros, giroskop yang memiliki
dua gimbal dapat berputar dengan dua poros, dan
giroskop yang memiliki tiga gimbal dapat berputar
dengan tiga poros[10].

Akselerometer

Akselerometer adalah sebuah perangkat yang
mampu mengukur sebuah kekuatan akselerasi.
Kekuatan ini mungkin statis (diam) seperti halnya
kekuatan konstan dari gravitasi Bumi, atau bisa
juga bersifat dinamis karena gerakan atau getaran
dari sebuah alat akselerometer [11]. Wujud �sik
dari sensor akselerometer dapat dilihat pada Gam-
bar 1.
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Gambar 1: sensor akselerometer

Kamera Webcam

Web camera (webcam) adalah sebuah alat yang
terhubung ke komputer yang berfungsi untuk
mengambil citra dari lensa optik yang terdapat
pada alat tersebut. Citra yang diambil ini kemudian
dikirimkan ke komputer melalui kabel USB (Univer-
sal Serial BUS) atau kabel serial dengan kecepatan
realtime (kurang lebih 30 frame per detik).

Web camera saat ini dipergunakan secara luas
pada aplikasi online video conference, pemantauan,
sebagai kamera digital, dan banyak lagi [13].

Gambar 2: Kamera Webcam

Mikrokomputer

Mikrokomputer adalah sebuah kelas komputer yang
menggunakan mikroprosesor sebagai CPU uta-
manya. Mikrokomputer merupakan gabungan dari
mikrokontroler dan mikroprosesor. Sama seperti
komputer pada umumnya mikrokomputer memi-
liki kemampuan untuk melakukan proses serta
teknik kendali dan dapat menjalankan instruksi
yang diberikan. Dengan ukuran yang lebih ke-
cil dari PC, mikrokomputer menjadi pilihan utama
untuk dijadikan sebagai perangkat komputer utuh
dalam ukuran skala kecil [14].

Raspberry Pi atau biasa disingkat dengan
nama Raspi merupakan sebuah modul Mikrokom-
puter papan tunggal/SBC (Single-board Com-
puter). Dengan ukuran yang kecil sebesar kartu

nama dan memiliki input/output(I/O) digital port
seperti yang terdapat di mikrokontroler. Raspi
dapat digunakan untuk menjalankan program-
program perkantoran, program permainan kom-
puter, Multimedia, dan sebagai Server berbagai ap-
likasi yang menggunakan jaringan komputer [14].

Papan mikrokomputer Raspberry Pi 4 dapat dil-
ihat pada Gambar 3.

Gambar 3: Mikrokomputer Raspberry Pi 4

Telegram Messenger

Telegram Messenger adalah aplikasi pesan singkat
yang dirilis pada tahun 2013 lalu untuk banyak plat-
form, diantaranya Android, IOS, Windows Phone,
Windows, Mac OS, serta Linux. Pada mulanya,
Telegram diluncurkan pada tahun 2013 oleh dua
bersaudara Nikolai dan Pavel Durov, pendiri VK,
jejaring sosial Rusia terbesar. Telegram Messenger
LLP sendiri merupakan perusahaan nirlaba inde-
penden yang berbasis di Berlin, Jerman dan tidak
tersambung sama sekali dengan VK. Nikolai kemu-
dian membuat protokol baru untuk aplikasi perpe-
sanan ini, sedangkan Pavel menyediakan dukungan
�nansial serta infrastruktur melalui dana dari jejar-
ing sosial milik mereka [15].

Gambar 4: Antarmuka Telegram Mobile
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Bot Telegram

Bot merupakan aplikasi pihak ketiga yang dapat di-
jalankan di dalam Telegram. Pengguna dapat men-
girim pesan, perintah, dan inline request. Kita da-
pat mengontrol bot menggunakan HTTPS ke API
telegram. Bot atau robot biasa digunakan un-
tuk kegiatan otomatisasi terhadap sebuah kegiatan
yang diulang ulang, serta dapat digunakan sebagai
alat pengawasan/monitoring yang dilakukan oleh
pihak admin. Bot Telegram menjadi bot yang saat
ini populer digunakan oleh banyak orang di berba-
gai instansi untuk mendukung kegiatan yang di-
lakukannya. [16].

Setelah semua perangkat tersebut terlengkapi,
berikutnya akan dilakukan proses perancangan sys-
tem. Pada penelitian ini akan dibangun sebuah
sistem monitoring kendaraan roda dua, yang ter-

diri dari sub sistem monitoring kemiringan, aksel-
erasi, lokasi, dan kondisi sekitar. Untuk subsistem
kemiringan dibutuhkan sensor yang akan merekam
kemiringan kendaraan roda dua saat bergerak. Un-
tuk sub sistem akselerasi, dibutuhkan sensor ak-
selerometer yang akan merekam akselerasi pada
saat kendaraan roda dua bergerak. Untuk sub-
sistem lokasi, dibutuhkan modul GPS yang akan
merekam data lokasi dari kendaraan roda dua yang
ingin dilacak. Untuk sub sistem kondisi sekitar,
dibutuhkan sebuah kamera yang akan menangkap
gambar yang menggambarkan kondisi di sekitar
kendaraan roda dua. Subsistem tersebut akan ter-
integrasi ke dalam sebuah sistem monitoring meng-
gunakan telegram bot sebagai antarmuka peng-
guna. Data yang dikirim dari purwarupa akan di-
tampilkan secara realtime ketika pengguna ingin
melakukan pengambilan data.

Gambar 5: Blok diagram

Rancangan Blok Diagram

Pada Gambar 5, Raspberry Pi 4 menjadi sebuah
pusat pengumpulan dan pengiriman berbagai data
(server) yang didapat dari modul dan kamera yang
terhubung. Data tersebut akan diteruskan ke server
telegram melalui koneksi internet ketika pengguna
melakukan permintaan untuk melihat keadaan,

kondisi di sekitar dan lokasi kendaraan roda du-
anya. Detail dari setiap blok diagram pada Gambar
5, dapat dijelaskan sebagai berikut :

1. Blok Input

Blok input merupakan sekumpulan komponen
yang akan mengirimkan data kepada blok se-
lanjutnya, yang nantinya data tersebut akan
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diproses sesuai dengan kebutuhan. Blok in-
put pada purwarupa ini adalah sebuah sen-
sor kombo giroskop dan akselerometer, Modul
GPS ublox neo 6M, dan kamera webcam.

2. Blok Proses

Data hasil tangkapan kamera, percepatan,
kemiringan, lokasi yang didapatkan dari
modul dan kamera pada blok input akan
diproses oleh mikrokomputer Raspberry Pi
yang di dalamnya sudah terdapat beberapa
perangkat lunak pendukung agar data terse-
but dapat dikirimkan melalui internet ke
server telegram agar dapat dengan mudah di-

terima dan dimengerti oleh pengguna.

3. Blok Output

Data yang didapatkan oleh modul dan kamera
tersebut dapat ditampilkan ke pengguna melalui
�tur bot pada aplikasi perpesanan instan tele-
gram. Data akan selalu terbarukan setiap peng-
guna mengambil data dengan menuliskan perintah
tertentu. Aplikasi tersebut dapat diakses menggu-
nakan smartphone, tablet, atau laptop yang sudah
terpasang aplikasi telegram. Gambaran lengkap
dari sistem yang dibangun disajikan pada Gambar
6.

Gambar 6: Gambaran lengkap dari sistem yang dibangun
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Hasil dan Pembahasan

Pengoperasian Alat

Berikut ini akan dijelaskan tahapan pengoperasian
purwarupa agar dapat mengeluarkan output sesuai
dengan hasil yang diharapkan.

1. Memberikan sumber tegangan dari catu daya
menuju Raspberry Pi menggunakan kabel
data USB Type-C ke port USB Type-C female
yang berada pada bagian samping mikrokom-
puter Raspberry Pi. Catu daya dapat berupa
adaptor maupun powerbank dengan kemam-
puan output daya sebesar 5 volt 3 ampere.

2. Menunggu proses loading hingga LED in-
dikator berwarna kuning yang terdapat pada
Raspberry Pi berhenti berkedip.

3. Menjalankan program �le python �Moni-
toringKendaraan.py� menggunakan aplikasi
terminal dengan perintah �sudo python3
/Home/Pi/Desktop/MonitoringKendaraan/
MonitoringKendaraan.py� agar purwarupa
dapat menangkap dan merespons mema-
sukkan perintah dari Pengguna menggunakan
bot telegram.

4. Menghubungkan sumber koneksi internet
yang dapat dilakukan pada icon wi� yang ter-
dapat pada pojok kanan atas dari antarmuka
Raspberry Pi os.

5. Menunggu hingga LED indikator berwarna
biru pada modul GPS Ublox Neo 6M
berkedip. Hal tersebut menandakan bahwa
Modul GPS berhasil melakukan koneksi den-
gan satelit GPS yang berada pada atmosfer
bumi.

6. Membuka aplikasi telegram pada smartphone
atau PC. Kemudian mencari akun bernama
�@CarMonitoring_bot�. Klik tombol Start.

Skenario Pengujian

Pengujian akan dilakukan pada tiap fungsi yang
diberikan pada purwarupa untuk memastikan tiap
fungsi menggambarkan hasil yang sesuai dengan
yang terjadi pada keadaan sesungguhnya. Pengu-
jian dilakukan untuk melihat fungsi :

1. Lokasi menggunakan modul GPS

2. Kemiringan kendaraan menggunakan sensor
giroskop MPU6050

3. Akselerasi kendaraan menggunakan sensor
akselerometer MPU6050

4. Foto kondisi kendaraan menggunakan kamera
webcam

Pengujian Lokasi Menggunakan
Modul GPS

Pengujian ini bertujuan untuk mengetahui seber-
apa akurat hasil keluaran dari modul GPS dalam
mendeteksi lokasi terkini dari kendaraan roda
dua relatif terhadap lokasi yang terdeteksi oleh
smartphone pengujian. Informasi akan disajikan
dalam bentuk link yang akan mengarah ke ap-
likasi google maps. Untuk mengambil informasi
lokasi kendaraan dapat dilakukan dengan mema-
sukkan perintah �/loc� pada bot telegram �Moni-
toring Kendaraan�.

Pengujian dilakukan pada 2 skenario. Skenario
pertama bertujuan untuk mengukur seberapa aku-
rat lokasi yang dikirim oleh purwarupa. Smart-
phone pengujian dan kendaran yang sudah ter-
pasang purwarupa ada dalam lokasi yang sama.
Untuk hasil pengujiannya dapat dilihat pada Tabel
1.

Tabel 1: Hasil pengujian akurasi lokasi

Pada lokasi google maps terdapat pin berwarna
merah yang menunjukkan lokasi yang dikirim oleh
purwarupa dan pin yang berwarna biru menun-
jukkan lokasi yang terdeteksi oleh smartphone pada
saat pengujian.

Untuk menentukan seberapa akurat hasil kelu-
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aran dari modul GPS, maka perlu dilakukan perhi-
tungan rata rata penyimpangan (deviasi) terhadap
lokasi yang terdeteksi oleh purwarupa ke lokasi yang
terdeteksi oleh smartphone pengujian. Dilakukan
dengan perhitungan sebagai berikut.

Rataratapenyimpangan =
Jumlahjarakantarkeduapin

Jumlahpercobaan
(1)

Rataratapenyimpangan =
31, 5meter

5
(2)

Ratarataakurasipenyimpangan = 6, 3meter (3)

Kedua pin tersebut menunjukkan lokasi yang
serupa dengan deviasi sebesar 6,3 meter.

Skenario kedua bertujuan untuk mensim-
ulasikan kejadian pencurian kendaraan pada
kendaraan yang sudah terpasang purwarupa di
dalamnya. Smartphone pengujian dan kendaran
yang sudah terpasang purwarupa ada dalam lokasi
yang berbeda. Untuk hasil pengujiannya dapat dil-
ihat pada Tabel 2.

Tabel 2: Hasil pengujian pada lokasi berbeda

Purwarupa berhasil mengirimkan lokasi
kendaraan yang berada dalam lokasi yang berbeda
dangan smartphone pengujian pada semua per-
cobaan. Kedua pin menunjukkan lokasi yang tidak
saling berdekatan satu sama lain.

Pengujian Pengambilan Foto Lokasi
Sekitar

Pengujian ini bertujuan untuk mengetahui keadaan
sekitar dari kendaraan roda dua yang telah ter-
pasang purwarupa di dalamnya. Foto diambil
menggunakan kamera web cam yang diletakan pada
bagian depan dari kendaraan. Informasi akan dis-
ajikan dalam bentuk �le foto yang akan dikirimkan
ke telegram bot. Untuk mengambil foto lokasi
sekitar kendaraan dapat dilakukan dengan mema-
sukkan perintah �/foto� pada bot telegram �Moni-
toring Kendaraan�. Hasil pengujian dapat dilihat
pada Tabel 3 berikut.

Tabel 3: Hasil Pengujian foto lokasi sekitar

Berdasarkan pengujian yang telah dilakukan
pada Tabel 3, purwarupa berhasil mengambil gam-
bar dari keadaan sekitar kendaraan pada lokasi
yang berbeda. Gambar akan disimpan pada kartu
memori mikrokomputer dengan resolusi sebesar
640x480 pixel. Resolusi tersebut akan menghasilkan
ukuran �le kira-kira sebesar 1 sampai 2 megabyte.
Kualitas gambar sangat bergantung pada waktu
dan pencahayaan pada lokasi sekitar kendaraan.
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Pengujian Kemiringan Kendaraan
Menggunakan Giroskop

Pengujian ini bertujuan untuk mengetahui derajat
kemiringan kendaraan roda dua menggunakan sen-
sor giroskop. Informasi kemiringan diperlukan agar
Pengguna dapat mengetahui apakah kendaraan-
nya sedang dalam keadaan normal atau men-
galami keadaan yang tidak normal, misalnya dalam
keadaan terjatuh (kemiringan di atas 55 derajat).
Besaran derajat yang dikirim oleh purwarupa akan
dibandingkan dengan besaran derajat yang dide-
teksi oleh smartphone dari aplikasi default �com-
pass� untuk mengukur akurasi yang dihasilkan dari
purwarupa.

Informasi akan disajikan dalam bentuk teks
yang berisi derajat dan arah kemiringan yang
sedang dialami oleh kendaraan. Dapat dilakukan
dengan memasukkan perintah �/gyro� pada bot
telegram �Monitoring Kendaraan�. Hasil pengujian
dapat dilihat pada Tabel 4.

Tabel 4: Hasil Pengujian kemiringan kendaraan

Purwarupa berhasil mendeteksi setiap derajat
beserta arah kemiringan dari berbagai skenario uji
yang dilakukan pada kendaraan roda dua. Kon-
disi kendaraan tegak lurus adalah kondisi dimana
kendaraan sedang dinaiki oleh Pengguna dengan

posisi kedua kaki lurus berpijak tanah, sehingga
kendaraan berada posisi berdiri tegak. Kondisi
kendaraan miring ke kanan dan ke kiri adalah kon-
disi dimana kendaraan sedang dinaiki oleh Peng-
guna dengan posisi salah satu kaki ditekuk, se-
hingga kendaraan dalam kondisi berdiri miring atau
condong ke salah satu sisi. Sedangkan kondisi
kendaraan jatuh ke kanan dan ke kiri adalah kon-
disi dimana kendaraan tidak dinaiki oleh Pengguna
dan dibiarkan dalam posisi terjatuh ke salah satu
sisi (terbaring).

Untuk menentukan seberapa akurat hasil kelu-
aran dari modul giroskop, maka perlu dilakukan
perhitungan rata rata penyimpangan (deviasi) ter-
hadap besaran derajat yang terdeteksi oleh pur-
warupa ke besaran derajat yang terdeteksi oleh
smartphone pengujian. Dilakukan dengan perhi-
tungan sebagai berikut.

Rataratapenyimpangan =
Jumlahjarakantarkeduaderajat

Jumlahpercobaan
(4)

Rataratapenyimpangan =
17derajat

7
(5)

Ratarataakurasipenyimpangan = 2, 4meter (6)

Purwarupa menunjukkan derajat kemiringan
yang cukup akurat dengan penyimpangan sebesar
2.4 derajat.

Pengujian Akselerasi Kendaraan
Menggunakan Akselerometer

Pengujian ini bertujuan untuk mengetahui apakah
kendaraan dalam kondisi bergerak maupun statis
menggunakan sensor akselerometer yang terpasang
pada kendaraan. Kendaraan dapat dikatakan diam
ketika akselerasi yang dialami sebesar 0.00 m/s2,
sedangkan kendaraan dapat dikatakan bergerak
ketika akselerasi yang dialami lebih besar dari 1
m/s2. Informasi akan disajikan dalam bentuk teks
yang berisi besaran akselerasi yang sedang dialami
oleh kendaraan dengan satuan meter per sekon
kuadrat (m/s2). Dapat dilakukan dengan mema-
sukkan perintah �/acc� pada bot telegram �Moni-
toring Kendaraan�. Hasil pengujian dapat dilihat
pada Tabel 5.

Tabel 5: Hasil Pengujian akselerasi kendaraan
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Berdasarkan Tabel 5, pada pengujian per-
tama dapat terlihat bahwa sistem tidak mende-
teksi adanya akselerasi yang terjadi pada kendaraan
yang ditandai dengan akselerasi ke depan sebe-
sar 0.00 m/s2. Hal tersebut membuktikan bahwa
kendaraan dalam keadaan diam (statis). Semen-
tara pada pengujian kedua terlihat bahwa sistem
mendeteksi adanya akselerasi ke depan sebesar 2.71
m/s2 yang membuktikan bahwa kendaraan sedang
dalam keadaan berakselerasi (bergerak ke depan).

Analisis Hasil Pengujian

Dari beberapa pengujian terhadap monitoring
kendaraan dengan berbagai informasi seperti lokasi,
foto keadaan sekitar, kemiringan kendaraan dan ak-
selerasi kendaraan diperoleh data analisis dan hasil
pengujian sebagai berikut.

1. Semua perintah pada bot telegram dapat
mengeluarkan respons dengan baik sesuai
dengan kode program yang telah dibuat.

2. Informasi yang diberikan oleh purwarupa
cukup akurat, ditandai dengan penyimpan-
gan yang relatif kecil jika dibandingkan den-
gan alat ukur serupa.

3. Respons yang dikirimkan oleh purwarupa
bersifat realtime, yang artinya informasi men-
genai kendaraan yang sedang terjadi pada
saat ini dapat langsung diterima oleh Peng-
guna setiap Pengguna mengirimkan perin-
tah ke bot telegram �Monitoring Kendaraan�.
Hal ini dapat dibuktikan pada keseluruhan
hasil pengujian di atas dimana pesan yang
dikirim dan informasi yang diterima terjadi
pada menit yang sama.

4. Informasi yang dikirimkan oleh modul GPS
sudah dalam bentuk link menuju google maps
sehingga dapat langsung dilakukan pelacakan
ke lokasi yang terdeteksi.

5. Informasi foto keadaan sekitar, kemiringan
kendaraan dan akselerasi kendaraan dapat
mempermudah ketika Pengguna sudah be-
rada didekat titik lokasi yang dikirimkan oleh
purwarupa.

Penutup

Berdasarkan hasil penelitian dan pembahasan yang
telah dilakukan, dapat disimpulkan bahwa :

1. Dengan memanfaatkan berbagai antarmuka
dan processing power yang tersedia pada
Raspberry Pi dipadukan dengan berbagai sen-
sor dan koneksi internet, telah dibuat sebuah
sistem monitoring kendaraan roda dua yang
dapat menyediakan informasi seperti lokasi ,

percepatan, kemiringan, dan foto kondisi sek-
itar dari kendaraan roda dua yang dapat men-
jadi solusi untuk meminimalisir permasalahan
tindak kriminal pencurian kendaraan bermo-
tor dan angka kecelakaan kendaraan roda dua
yang relatif tinggi.

2. Informasi yang di oleh purwarupa dapat di-
akses dengan mudah, kapan dan dimana
saja secara realtime oleh pengguna melalui
koneksi internet menggunakan berbagai jenis
perangkat yang mendukung aplikasi per pe-
sanan instan telegram.

3. Dari hasil uji coba diperoleh rata rata devi-
asi akurasi dari lokasi gps sebesar 6.3 meter
dan deviasi akurasi dari sensor akselerome-
ter sebesar 3.2 derajat. Hal ini menunjukkan
bahwa keluaran dari purwarupa cukup aku-
rat.

Adapun saran dan penelitian lanjutan untuk
pengembangan purwarupa ini diantaranya :

1. Dapat dibuat sebuah user interface berba-
sis web agar pengguna dapat langsung
melakukan monitoring terhadap kendaraan-
nya melalui aplikasi browser yang tersedia se-
cara default di semua perangkat, agar tidak
melalui perantara aplikasi per pesanan instan
seperti telegram.

2. Menambahkan berbagai �tur pendukung
keamanan lainnya seperti �tur pencatatan
lokasi kendaraan dalam rentang waktu ter-
tentu, alarm anti getar dan sistem pengunci
kendaraan dari jarak jauh.

3. Penambahan catu daya cadangan seperti bat-
erai agar purwarupa tetap dapat menyala dan
merespons permintaan pengguna walau sum-
ber daya pada kendaraan habis.
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