BAB IV
PENGUJIAN DAN PEMBAHASAN

Pengujian dan pembahasan ini dilakukan dengan menguji secara fungsional
perblok bagian, uji program menggunakan simulasi dan menguji secara
keseluruhan. Hasil dari pengujian alat dan pengambilan data tersebut diharapkan
mampu mendapatkan data yang valid dan alat bekerja sesuai dengan fungsi dan
tujuannya sesuai dengan yang diharapkan.
A. Hasil Pengujian
1. Pengujian Tegangan UBEC (Stepdown)

Pengujian tegangan bertujuan untuk mengetahui besarnya tegangan, yang
dilakukan dengan mengukur tegangan pada masing-masing blok. Pengukuran
juga dibagi menjadi dua yaitu saat kondisi tanpa beban dan dengan beban. Sumber
tegangan pada mikrokontroller digunakan sebuah modul stepdown agar tegangan
pada mikrokontroller stabil sebesar 6V. Hasil pengujian tegangan Tegangan

UBEC (Stepdown) dapat dilihat di tabel 14.

Tabel 14. Hasil pengujian tegangan Tegangan UBEC (Stepdown)

V-Out V output (VDC) error%
No (Volt) Tanpa Dengan Tanpa Dengan
Beban Beban Beban Beban
1 6 6,05 6,00 0,83 0
2 6 6,05 6,00 0,83 0
3 6 6,05 6,00 0,83 0
4 6 6,05 6,00 0,83 0
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Pengujian stepdown dengan multimeter dilakukan sebanyak 4x pengujian
tanpa beban dan dengan beban. Tabel 14 stepdown mempunyai erorr sebesar

0,83% tanpa beban dan 0% dengan beban.

2. Pengujian Tegangan Mikrokontroller

Pengujian tegangan mikrokontroller bertujuan untuk mengetahui besarnya
tegangan output. Dalam pengukuran juga dibagi menjadi dua yaitu saat kondisi
tanpa beban dan dengan beban. Hasil

pengujian tegangan Tegangan

Mikrokontroller dapat dilihat di tabel 15.

Tabel 15. Pengujian Tegangan Mikrokontroller

_ Pegujian | V-Out V output (VDC) error%

Mikrokontroler Ke- (Volt) Tanpa | Dengan | Tanpa | Dengan
Beban | Beban | Beban | Beban

1 5 5 5 0 0

Arduino Mega 2 5 5 5 0 0

2560 3 5 5 5 0 0

4 5 5 5 0 0

1 5 5 5 0 0

: 2 5 5 5 0 0

Arduino Nano 3 5 5 5 0 0

4 5 5 5 0 0

Pengujian Mikrokontroller dengan multimeter dilakukan sebanyak 4x
pengujian tanpa beban dan dengan beban. Tabel 15 mikrokontroller Arduino
Mega 2560 dan Arduino Nano mempunyai erorr sebesar 0% tanpa beban dan 0%

dengan beban.
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3. Pengujian Motor Servo

Tabel 16. Pengujian Motor Servo

No | Kondisi Motor | Tegangan (V)
1 0 0
1 6,03
0 0
2 1 6,04
0 0
3 1 6,05
0 0
4 1 6,05
Rata-rata kondisi: 0 0
Rata-rata kondisi: 1 6,05

Pengujian kondisi motor servo dibagi menjadi dua yaitu saat kondisi low
berarti motor servo dalam kondisi mati, sedangkan saat kondisi high motor servo
bergerak. Tegangan motor diukur pada jalur yang menghubungkan antara output
tegangan stepdown dengan ground pada volt 6V. Tabel 16 Pengujian motor servo

rata — rata kondisi low sebesar 0V, sedangkan rata — rata kondisi high 6.05V

4. Pengujian Motor DC

Tabel 17. Pengujian Motor DC

No | Kondisi Motor | Tegangan (V)
1 0 0
1 8,0
0 0
2 1 8,1
0 0
3 1 8,2
0 0
4 1 8,2
Rata-rata kondisi: 0 0
Rata-rata kondisi: 1 8,2




Pengujian kondisi motor DC dibagi menjadi dua yaitu saat kondisi low
berarti motor servo dalam kondisi mati, sedangkan saat kondisi high motor DC
bergerak. Tegangan motor diukur pada jalur yang menghubungkan antara output
ESC dengan ground pada volt 8,3V. Tabel 17 pengujian motor DC rata — rata

kondisi low sebesar 0V, sedangkan rata — rata kondisi high 8,2V.
5. Pengujian Motor ESC

Tabel 18. Pengujian ESC

No ESC Kondisi ESC | Tegangan (V)
0 0
1 Kanan 1 8.2
. 0 0
2 Kiri 1 8.2

Pengujian kondisi ESC dibagi menjadi dua yaitu saat kondisi low berarti
motor servo dalam kondisi mati, sedangkan saat kondisi high motor DC bergerak.
Tegangan motor diukur pada jalur yang menghubungkan antara output ESC
dengan ground pada volt 8,3V. Tegangan yang diukur output kanan dan kiri ESC.
Tabel 18 pengujian ESC rata — rata kondisi low sebesar 0V, sedangkan rata — rata
kondisi high 8,2V.

6. Pengujian Sensor Ultrasonik

Tabel 19. Pengujian Tegangan Sensor Ultrasonik

Pengukura | Jarak | Jarak pada
No | Sensor n Asli Sensor Keterangan
ke- (Cm) (Cm)

1 2 2 Selisih 0 cm

2 5 5 Selisih 0 cm

1 | Sensorl 3 10 10 Selisih 0 cm
4 15 15 Selisih 0 cm

5 20 20 Selisih 0 cm
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1 2 2 Selisih 0 cm
2 5 5 Selisih 0 cm
2 | Sensor 2 3 10 10 Selisih 0 cm
4 15 15 Selisih 0 cm
5 20 20 Selisih 0 cm

Tabel 19 merupakan hasil pengujian sensor ultrasonik. Pengujian sensor
ultrasonik dapat diketahui bahwa tidak dapat perbedaan antara nilai yang dibaca
oleh sensor dengan nilai yang sesungguhnya dengan kepekaan sensor sebesar

lcm.

7. Pengujian Tegangan Relay

Pengujian terhadap relay digunakan untuk mengetahui apakah ESC dapat

merespon baik jika diberi tegangan 5V. Data hasil uji coba ESC dapat dilihat pada

tabel 20.
Tabel 20. Pengujian Relay
Tegangan Kondisi Kondisi
No | Relay Arduino Rela ESC Keterangan
(5V) Y
1 Rela HIGH NO-NC ON Benar
Y[ Low NC-NO OFF Benar

8. Pengujian GPS

Tabel 21. Pegujian GPS

No Koordinat Asli Koordinat Alat Keterangan

1 | -7.805649 110.381019 | -7.805659 110.381050 | Selisih -0.000010 0.000031

2 | -7.805649 110.381019 | -7.805652 110.381022 | Selisih -0.000003 0.000003

3 | -7.805649 110.381019 | -7.805652 110.381022 | Selisih -0.000003 0.000003
Koordinat rata-rata Selisih -0.000003 0.000003

Tabel 21 merupakan hasil pengujian GPS. Dari data pada pengujian GPS

dapat diketahui bahwa memiliki selisih koordinat selisih -0.000003 0.000003.
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9. Pengujian unjuk kerja bagian Sensor Anti Nabrak

Hasil pengujian unjuk kerja alat untuk bagian sensor anti nabrak dapat

dilihat pada tabel 22.

Tabel 22. Pengujian unjuk kerja bagian Sensor Anti Nabrak

No | Percobaan Per(;,(cgk_)aan kondisi Buzzer | LED | Relay
1 Lebih dari 20cm Mati Mati | Mati
Kurang dari 20cm | Bunyi | Nyala | Nyala

1 Sensor 9 Lebih dari 20cm Mati Mati | Mati
Ultrasonik 1 Kurang dari 20cm | Bunyi | Nyala | Nyala

3 Lebih dari 20cm Mati Mati | Mati

Kurang dari 20cm | Bunyi | Nyala | Nyala

1 Lebih dari 20cm Mati Mati | Mati

Kurang dari 20cm | Bunyi | Nyala | Nyala

2 Sensor 9 Lebih dari 20cm Mati Mati | Mati
Ultrasonik 2 Kurang dari 20cm | Bunyi | Nyala | Nyala

3 Lebih dari 20cm Mati Mati | Mati

Kurang dari 20cm | Bunyi | Nyala | Nyala

Pengujian unjuk kerja alat untuk bagian sensor anti nabrak dilakukan

masing-masing 3 kali percobaan. Hasil pengujian pada tabel 22 bahwa unjuk kerja

berjalan sesuai dengan yang diharapkan.

10. Pengujian unjuk kerja bagian misi

Hasil Pegujian unjuk kerja alat bagian misi dapat dilihat pada tabel 23.

Tabel 23. Pengujian unjuk kerja bagian misi

Percobaan Koordinat Misi Koordinat Mobil Keterangan
1 -7,805449 110,380734 7.805449 110,380734 B(Ia(réhasn
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Berhasil

ke 1
7,805338 110,380736 | /802338 110,380736
‘ Berhasil
ke 2
= ‘
-7,805308 110,380950
" " Berhasil
ke 3
7805313 110,380705 | -7,805313 110,380705
-3
‘ ‘ Berhasil
ke 4
7,805346 110,380696 | -7,805346 110380696 | oo
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-7,805383 110,380669 -7,805383 110,380669
7 Berhasil
ke 6
¢\
-7,805416 110,380697
8 Berhasil
ke 7
¢\
-7,805446 119,380698
9 Berhasil
ke 8
-7,805474 110,380697
sysid:
Berhasil
10 ke 9
11 -7,805512 110,380705 -7,805512 110,380705 Bighfg'l
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Pegujian unjuk kerja alat pada bagian misi dilakukan 4 kali percobaan untuk
menjalankan prototipe mobil. Hasil pengujian pada tabel 23 bahwa unjuk kerja
berjalan sesuai dengan yang diharapkan yaitu dapat sampai pada tujuan yang

dituju.

B. Pembahasan

Berdasarkan hasil pengujian masing-masing bagian dan pengujian secara
keseluruhan, maka dapat diuraikan beberapa permasalahan yang berhubungan
dengan kinerja alat dalam pembahasan. Pada pengujian rangkaian terdapat sedikit
perbedaan dari hasil pengukuran dengan teori datasheet komponen. Perbedaan
tersebut dipengaruhi oleh banyak faktor seperti kualitas komponen, toleransi
komponen yang tidak sesuai dan alat ukur yang digunakan atau kurang teliti dalam

pengukuran.
1. UBEC (Stepdown)

Hasil Pengukuran UBEC (Stepdown) bekerja dengan baik dan sesuai
dengan yang diharapkan. Tegangan terbaca sesuai dengan kebutuhan, namun
terdapat selisih tegangan antara tegangan output yang terbaca dengan tegangan
datasheet. UBEC (Stepdown) tersebut memenuhi tegangan kerja untuk Arduino

Mega 2560 sebesar 6 V dan Arduino Nano sebesar 6 V.
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2. Mikrokontroller

Rangkaian ini menggunakan dua Arduino Mega 2560 dan Arduino Nano
yang digunakan kendali prototipe mobil. Pengujian juga dilakukan 2 versi terhadap
Arduino Mega 2560 dan Arduino Nano. Hasil Pengukuran Mikrokontroller bekerja
dengan baik dan sesuai dengan yang diharapkan. Tegangan terbaca sesuai dengan
kebutuhan, namun terdapat selisih tegangan antara tegangan output yang terbaca
dengan tegangan datasheet. Mikrokontroller tersebut memenuhi tegangan kerja
untuk ESC, Data Servo, 3DR Radio V2, Transmitter FS-iA6B, GPS, dan
Ultrasonik. Hal ini dikarenakan kedua tegangan output tersebut masih diturunkan
ke tegangan 5V oleh Arduino Mega 2560 dan Arduino Nano. Arduino Mega dan
Nano memiliki stepdown yaitu regulator 7805, hal ini memungkinkan tegangan

stepdown menjadi stabil.

3. Motor Servo

Motor sevo telah bergerak dengan baik dalam posisi 0 derajat dan 90 derajat.
Motor servo dengan dialiri tegangan VCC 6V dari UBEC (stepdown). Motor servo

dapat bergerak sebagai mestinya, yaitu dapat belok ke kanan dan belok ke kiri.

Adapun pengujian dilakukan denan dua kondisi yaitu saat aktif low dan
high. Data yang di ambil sama dengan pengujian serta pengukuran tegangan.
Terdapat 2 tegangan dalam servo yaitu tegangan dari VCC dan tegangan dari data
arduino yang nilainya sesuai kondisi. Sehingga motor servo ini dapat bergerak

sebagai mana mestinya, yang dapat belok kanan dan belok ke Kiri.
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4, Motor DC

Motor DC telah berputar dengan baik maju kedepan dan ataupun mundur
kebelakang. Motor DC dengan dialiri tegangan VCC 8,3V dari baterai lippo.
Motor DC dapat berputar sebagai mestinya, yaitu dapat berputar dengan sehingga
bisa maju dan mundur. Sehingga motor DC ini dapat bergerak sebagai mana

mestinya, yang dapat berputar dengan sehingga bisa maju dan mundur.

5. ESC

ESC telah berfungsi dengan baik untuk output kanan dan output kiri. ESC
dengan dialiri tegangan VCC 8,3V dari GND batterai lippo. ESC dapat berfungsi
dengan baik untuk output kanan dan output Kiri sebagai mestinya. Sehingga ESC
ini dapat berfungsi sebagai pengendali motor DC yang dapat bekerja sebagaimana

mestinya.

6. Sensor Ultrasonik

Hasil pembacaan sensor ultrasonik didapatkan pembacaannya kurang lebih
sama setelah diukur menggunakan penggaris dengan sensitifitas sebesar 1cm,

yang kemudian berfungsi sebagai sensor untuk mendeteksi benda.

7. Relay

Hasil pengujian relay didapatkan bahwa Relay dapat bekerja dengan
normal. Dimana jika sensor ultrasonik mendeteksi benda kurang dari 20cm maka
kondisi ESC akan hidup, dan jika sensor ultrasonik mendeteksi benda atau lebih

dari 20cm akan mati.
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8. GPS

GPS yang digunakan pada rangkaian sistem ini adalah tipe Neo 7. Pada
prototipe mobil ini, GPS berfungsi untuk memberikan koordinat dari Alat. Dari
hasil pengujian tersebut GPS berfungsi dengan baik. GPS digunakan pada lokasi
yang memiliki lebar jalan minimum 3,5 meter, lokasi terbuka dan jauh dari

gangguan sinyal pemancar Wi-Fi.

9. Unjuk Kerja

Pengujian unjuk kerja dibagi menjadi 2 bagian yaitu bagian sensor anti
nabrak dan bagian misi. Dari hasil pengujian tersebut kedua bagian didapatkan
bahwa alat sudah bekerja sesuai dengan yang diharapkan. Buzzer akan bunyi dan
led akan nyala bila sensor ultrasonik mendeteksi benda kurang dari 20 cm.
Terdapat kekurangan dalam kepekaan dalam pembacaan sensor dikarenakan
memakai satu sensor ultrasonik pada bagian depan prototipe mobil dan bagian
belakang prototipe mobil, walaupun sensor ultrasonik sudah berfungsi sebagai
mestinya. Terdapat kekurangan pada saat setelah mendeteksi benda kurang dari
20 cm, maka relay akan mematikan ESC tanpa mengurangi kecepatan secara
perlahan, walaupun sudah sesuai sebagai mestinya. Hal ini dikarenakan

kurangnya waktu untuk mengerjakan alat ini.

Untuk bagian misi, setelah melakukan percobaan didapatkan hasil
pengujian bahwasannya alat dapat menuju sesuai koordinatnya. Pengujian ini
dilakukan untuk mengetahui apakah alat dapat berjalan sesuai dengan tempat yang

akan dituju, dan hasilnya sesuai dengan apa yang diharapkan yaitu sampai pada
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tujuan atau koordinat mobil. Walaupun dengan syarat harus digunakan pada lokasi
yang memiliki lebar jalan minimum 3,5 meter, lokasi terbuka dan jauh dari
gangguan sinyal pemancar Wi-Fi. Sistem navigasi dan mode autopilot masih
manual dalam memilih titik koordinat satu — persatu untuk menjalakan mode

autopilot. Sistem navigasi masih menggunakan laptop.
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