IS
Institut
Teknologi

Sepuluh Nopember

TUGAS AKHIR - TE090362

PROTOTIPE SISTEM MONITORING BERAT DAN POSISI KENDARAAN
BERMUATAN DENGAN MENGGUNAKAN PC

Muhammad Reza Adzani
NRP 2211 030 042

Uinsa Pradana

NRP 2210 030 079

Dosen Pembimbing
Slamet Budiprayitno,ST.,MT

PROGRAM D3 TEKNIK ELEKTRO
JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

Fakultas Teknologi Industri

Institut Teknologi Sepuluh Nopember
Surabaya 2014



IS
Institut
Teknologi

Sepuluh Nopember

FINAL PROJECT - TE090362

PROTOTYPE OF WEIGHT AND POSITION MONITORING SYSTEM OF
WEIGHTED VEHICLE BY USING PC

Muhammad Reza Adzani
NRP 2211 030 042

Uinsa Pradana

NRP 2211 030 079

Counsellor
Slamet Budiprayitno,ST.,MT

Electrical Engineering D3 Program
Industrial Technology Faculty
Institut Teknologi Sepuluh Nopember
Surabaya 2014



PROTOTIPE SISTEM MONITORING BERAT DAN POSISI
KENDARAAN BERMUATAN DENGAN MENGGUNAKAN PC

Nama Mahasiswa 1 : Muhammad Reza Adzani
NRP : 2211030042

Nama Mahasiswa 2 : Uinsa Pradana

NRP . 2211030079

Dosen Pembimbing : Slamet Budiprayitno,ST.,MT
NIP 119781113 201012 1 002
ABSTRAK

Proses pengiriman suatu barang di industri terkadang membutuhkan
waktu yang sangat lama karena jarak yang ditempuh. Banyak rintangan
yang akan dihadapi ketika pengiriman suatu barang yang ada di industri.
Salah satu rintangan yang dihadapi antara lain terjadinya pencurian
terhadap barang yang dikirim. Pencurian barang tersebut terkadang tidak
diketahui jumlah barang yang dicuri serta posisi saat barang tersebut
dicuri.

Oleh karena itu diciptakan suatu sistem yang bertujuan sebagai
monitoring berat serta posisi dari kendaraan bermuatan. Sistem ini
terdiri dari beberapa komponen yaitu : power supply, sensor loadcell,
op-amp, mikrokontroler Atmegal6, RS232, serta GPS. Power supply
+5volt  akan terhubung ke sensor loadcell dan GPS. Loadcell
dihubungkan ke rangkaian op-amp sebelum terhubung ke
mikrokontroler. Sedangkan GPS akan langsung terhubung ke
mikrokontroler. Kemudian dari dari loadcell dan GPS yang masuk ke
mikrokontroler —akan diteruskan ke rangkaian RS232 untuk
disambungkan ke modem (transmitter). Dari modem (transmitter) akan
dihubungkan ke modem (receiver) untuk ditampilkan ke Delphi.

Setelah melalui proses pengujian, data yang didapat yaitu untuk
loadcell mengalami error sebesar 0,2 %, dalam artian untuk 1volt nilai
yang keluar sebesar 1Kg. sedangkan data GPS yang didapat saat
pengujian mengalami error sebesar 0,002% untuk latitude dan untuk
longitude mengalami error sebesar 0,004%.

Kata kunci : GPS, Loadcell, Mikrokontroler Atmegal6, SMS
Gateway, Op-Amp
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ABSTRACT

The process of sending an item in the industry can sometimes take
a very long time because of the distance. Many obstacles to be faced
when shipping an item that is in the industry. One of the obstacles faced
by, among others, the theft of the goods shipped. Theft of goods in
delivering process is sometimes unknown the quantity of goods as well
as the current position of the item stolen.

Therefore created a system that is intended as a payload weight
monitoring and monitoring the position of the vehicle. The system
consists of several components: power supply, loadcell sensors, op-
amps, microcontroller, RS232, as well as GPS. +5 Volt power supply
will be connected to a load cell sensor and a GPS. Loadcell connected
to the op-amp circuit before connecting to the microcontroller. While
the GPS will be directly connected to the microcontroller. Then from out
of loadcell and GPS are included into the microcontroller will be
forwarded to the RS232 circuit to be connected to the modem
(transmitter). of the modem (transmitter) will be connected to the
modem (receiver) to be displayed to Delphi.

After going through the testing process, the data obtained is for
loadcell has an error of 0,2%, meaning that for 1volt value out of 1Kg.
while the GPS data obtained while testing has an error of 0.002% for
the latitude and longitude for experiencing an error of 0.004%.

Keywords : GPS, Loadcell, Microcontroller, Atmegal6, SMS
Gateway, Op-Amp
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Seiring dengan berkembangnya zaman, situs jual-beli online
bermunculan dengan pesat. Situs jual-beli online sangat mudah
digunakan karena dapat mencari dan memilih barang yang
dibutuhkan tanpa harus bepergian karena bisa diakses dimana saja
serta kapan saja. Banyak orang mengakses situs jual-beli online
untuk mencari barang, membeli barang, maupun untuk menjual
barang. Dengan semakin banyaknya transaksi jual-beli online,
semakin banyak pula proses pengiriman barang yang dilakukan oleh
jasa pengiriman untuk mengirim barang pesanan

Proses pengiriman barang yang dilakukan oleh jasa pengiriman
barang terkadang membutuhkan waktu yang lama tergantung jarak
yang ditempuh. Selain membutuhkan waktu yang lama, terdapat
resiko lain yang dihadapi jasa pengiriman barang. Salah satu resiko
yang dihadapi saat pengiriman barang yaitu terjadinya pencurian.
Terkadang pencurian tersebut tidak diketahui jumlah barang yang
dicuri maupun lokasi saat barang dicuri oleh sopir. Meskipun sering
terjadi pencurian, pihak jasa pengiriman kurang melengkapi sistem
pendukung untuk mencegah terjadinya pencurian.

Dengan masalah yang ada, untuk itu dibuatlah prototipe sistem
yang bertujuan untuk memonitoring kendaraan yang digunakan oleh
jasa pengiriman pada saat mengirim barang. Prototipe sistem ini
berfungsi untuk mengetahui jumlah barang yang dicuri serta posisi
kendaraan saat terjadi pencurian. Komponen yang digunakan pada
prototipe ini yaitu : Accu, Power Supply, Sensor Loadcell, Op-
Amp, Mikrokontroler, RS232, Modem (Receiver dan Transmitter),
serta GPS.

Accu yang memiliki tegangan +12Volt berfungsi sebagai
sumber tegangan untuk prototipe sistem ini. Accu dihubungkan ke
Power Supply. Power Supply berfungsi untuk membagi tegangan
dari Accu menjadi 2 tegangan, yaitu +5Volt dengan +12Volt.
Tegangan +5Volt dihubungkan ke Sensor Loadcell dan GPS.
Sensor Loadcell berfungsi untuk mengukur berat beban. Sensor
Loadcell kemudian dihubungkan ke Op-Amp. Op-Amp pada
prototipe sistem ini menggunakan IC INA125 yang berfungsi
sebagai penguat tegangan dari Loadcell. Dari Op-Amp dihubungkan

1



1.2

ke Mikrokontroler port A0. GPS pada prototipe ini befungsi untuk
memonitoring posisi kendaraan. GPS setelah mendapatkan
tegangan +5Volt akan terhubung ke Mikrokontroler port DO dan
D1. Kemudian Mikrokontroler dihubungkan ke RS232. Dari RS232
dihubungkan ke Modem (transmitter) untuk mengirim data ke
Modem (receiver). Data dari modem (receiver) akan ditampilkan ke
delphi

Tujuan dari pembuatan prototipe ini yaitu sebagai monitoring
berat muatan dan posisi pada kendaraan bermuatan yang terhubung
ke PC. Untuk monitoring berat muatan, prototipe ini menggunakan
Sensor Loadcell. Sedangkan untuk monitoring posisi, prototipe ini
menggunakan GPS. Jika terjadi perubahan berat muatan dan posisi
kendaraan, maka data dari Loadcell dan GPS akan mengirim ke
Mikrokontroler. Kemudian data dari mikrokontroler akan tampil ke
delphi

Permasalahan
Melihat latar belakang di atas, maka dirumuskan permasalahan

antara lain :

1.3

1.4

1. Belum tersedianya alat yang berfungsi untuk memonitoring
berat beban dan posisi pada kendaraan bermuatan secara
real time.

2. Belum tersedianya alat yang berfungsi untuk memonitoring
berat beban dan posisi pada kendaraan bermuatan yang
terhubung ke database.

Tujuan

Tujuan dari tugas akhir ini adalah :
Dapat memonitoring dan mengetahui posisi koordinat dan berat
muatan pada kendaraan bermuatan sehingga kendaraan
bermuatan dapat terpantau secara realtime.

Batasan Masalah

Batasan masalah dari Prototipe Sistem Monitoring Berat dan Posisi

Kendaraan Bermuatan dengan Menggunakan PC adalah :
Mikrokontroler yang digunakan dalam tugas akhir ini adalah
mikrokontroler ATmegal6 dengan bahasa pemrograman delphi
7 sebagai media penampil.
Modul GPS yang digunakan adalah Parallax PMB-688.
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Modem yang digunakan adalah Modem GSM Wavecom
Fastrack M1306B.

Operator yang digunakan adalah IM3.

Sensor pengukur berat yang digunakan yaitu loadcell dengan
beban maksimal 5kg.

Database yang digunakan adalah Microsoft Access Database.
Data yang diterima oleh modem (transmitter) maksimal 10 data
Pengujian data sekitar wilayah Institut Teknologi Sepuluh
Nopember Surabaya

1.5 Sistematika Penulisan

Dalam penyusunan buku tugas akhir ini, pembahasan mengenai

sistem alat yang dibuat disusun dengan sistematika sebagai berikut :

1)

BAB | PENDAHULUAN membahas tentang latar belakang,
permasalahan, tujuan, batasan masalah, sistematika penulisan
serta relevansi yang digunakan dalam tugas akhir yang dibuat.
BAB Il TEORI PENUNJANG menjelaskan dasar teori yang
berisi tentang konsep yang dijadikan landasan dan mendukung
dalam perencanaan serta pembuatan alat yang dibuat.

BAB 11l PERANCANGAN SISTEM dalam bab ini membahas
tentang perencanaan dan pembuatan perangkat keras
(hardware) yang terdiri atas rangkaian elektronika, desain
mekanik serta perangkat lunak (software) yang terdiri atas
program yang akan digunakan untuk menjalankan alat tersebut.
BAB IV PENGUJIAN DAN ANALISA SISTEM membahas
tentang pengujian alat dan analisa data yang didapat dalam
pengujian alat.

BAB V PENUTUP berisi tentang kesimpulan alat dari tugas
akhir ini dan saran-saran untuk pengembangan alat ini
selanjutnya.

1.6 Relevansi

Hasil yang diperolen dari pembuatan alat tugas akhir ini

diharapkan dapat memberikan manfaat yaitu membantu perusahaan
yang bergerak dalam bidang jasa pengiriman barang. Dengan sistem ini
perusahaan dapat memonitoring posisi dan berat muatan pada kendaraan
bermuatan dari jarak jauh dalam satu interface. Selain itu untuk
mencegah terjadinya pencurian saat pengiriman barang.
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BAB I
TEORI PENUNJANG

Pada bab ini dibahas tentang teori penunjang serta komponen
komponen yang digunakan dalam Monitoring Posisi dan Berat pada
kendaraan dengan PC. Komponen yang yang digunakan dalam
Monitoring Posisi dan Berat pada kendaraan dengan PC adalah seperti
GPS, modem gsm, loadcell, RTC, OP AMP, serta mikrokontroler.

2.1 Mikrokontroler Atmega 16 [1]

Mikrokontroler adalah sebuah sistem komputer yang dibangun
pada sebuah keping (chip) tunggal. Jadi, hanya sebuah keping IC saja
dapat dibuat sebuah sistem komputer yang dapat berfungsi untuk
mengontrol alat. Mikrokontoler berisikan ROM (Read-Only Memory),
RAM (Read-Write Memory), beberapa Port masukan maupun keluaran,
dan beberapa peripheral seperti pencacah/pewaktu, ADC (Analog to
Digital converter), DAC (Digital to Analog converter) dan serial
komunikasi. Pada gambar 2.1 adalah gambar dari ATMEGA16, dan
berikut adalah tampilan fisik mikrokontroler ATMegal6.

Gambar 2.1 Mikrokontroler ATMegal6

Seperti  mikroprosesor pada umumnya, secara internal
mikrokontroler ~ ATMegal6 terdiri atas unit-unit fungsionalnya
Arithmetic and Logical Unit (ALU), himpunan register kerja, register
dan dekoder instruksi, dan pewaktu beserta komponen kendali lainnya.



Berbeda dengan mikroprosesor, mikrokontroler menyediakan memori
dalam serpih yang sama dengen prosesornya (in chip).

Mikrokontroler ini menggunakan arsitektur Harvard yang
memisahkan memori program dari memori data, baik bus alamat
maupun bus data, sehingga pengaksesan program dan data dapat
dilakukan secara bersamaan.

Secara garis besar mikrokontroler ATMegal6 terdiri dari :

1. Arsitektur RISC dengan throughput mencapai 16 MIPS pada
frekuensi 16Mhz.
2. Memiliki kapasitas Flash memori 16Kbyte, EEPROM 512 Byte,
dan SRAM 1Kbyte
Saluran /O 32 buah, yaitu Port A, Port B, Port C, dan Port D.
CPU yang terdiri dari 32 buah register.
User interupsi internal dan eksternal
Port antarmuka SPI dan Port USART sebagai komunikasi
serial
7. Fitur Peripheral
« Dua buah 8-bit timer/counter dengan prescaler terpisah dan mode
compare
« Satu buah 16-bit timer/counter dengan prescaler terpisah, mode
compare, dan mode capture
« Real time counter dengan osilator tersendiri
« Empat kanal PWM dan antarmuka komparator analog
« 8 kanal, 10 bit ADC
« Byte-oriented Two-wire Serial Interface
« Watchdog timer dengan osilator internal

==

Kelebihan utama dari mikrokontroler ialah tersedianya RAM dan
peralatan 1/0 pendukung sehingga ukuran board mikrokontroler menjadi
sangat ringkas. Arsitektur ATMegal6 mempunyai dua memori utama,
yaitu memori data dan memori program.  Selain itu, ATMegal6
memiliki memori EEPROM untuk menyimpan data. ATMegal6
memiliki 16K byte On-chip In-System Reprogrammable Flash Memory
untuk menyimpan program. Instruksi ATMegal6 semuanya memiliki
format 16 atau 32 bit, maka memori flash diatur dalam 8K x 16 bit.
Konfigurasi pin mikrokontroler Atmegal6 dengan kemasan 40-pi dapat
dilihat pada Gambar 2.2. Dari gambar tersebut dapat terlihat ATMegal6
memiliki 8 pin untuk masing-masing Port A, Port B, Port C, dan Port
D.
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Gambar 2.2 Pin-Pin ATmegal6

2.2 GPS [2]

GPS adalah singkatan dari Global Positioning System, sistem
satelit yang dapat memberikan posisi di mana pun di dunia ini. Satelit
GPS tidak mentransmisikan informasi posisi, yang ditransmisikan satelit
adalah posisi satelit dan jarak penerima GPS dari satelit. Informasi ini
diolah alat penerima GPS dan hasilnya ditampilkan ke delphi. Penerima
GPS memperoleh sinyal dari beberapa satelit yang mengorbit bumi.
Satelit yang mengitari bumi pada orbit pendek ini terdiri dari 24 susunan
satelit, dengan 21 satelit aktif dan 3 buah satelit sebagai cadangan.
Dengan susunan orbit tertentu, maka satelit GPS bisa diterima diseluruh
permukaan bumi dengan penampakan antara 4 sampai 8 buah satelit.
GPS dapat memberikan informasi posisi dan waktu dengan ketelitian
sangat tinggi.

Cara kerja GPS adalah dengan memakai perhitungan triangulation
dari satelit. Untuk perhitungan triangulation, GPS mengukur jarak
menggunakan travel time sinyal radio. Untuk mengukur travel time,
GPS memerlukan memerlukan akurasi waktu yang tinggi. Untuk
perhitungan jarak, pastikan posisi satelit dan ketingian pada orbitnya.
Menggoreksi delay sinyal waktu perjalanan di atmosfer sampai diterima
reciever. Gambar 2.3 merupakan gambaran proses cara kerja GPS.
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Gambar 2.3 Proses Cara Kerja GPS

Aplikasi dari GPS dalam kehidupan sehari hari, yaitu :

a)

b)

d)

Militer

GPS digunakan untuk keperluan perang, seperti menuntun arah
bom, atau mengetahui posisi pasukan berada. Dengan cara ini
maka kita bisa mengetahui mana teman mana lawan untuk
menghindari salah target, ataupun menentukan pergerakan
pasukan.

Navigasi

GPS banyak juga digunakan sebagai alat navigasi seperti
kompas. Beberapa jenis kendaraan telah dilengkapi dengan
GPS untuk alat bantu navigasi, dengan menambahkan peta,
maka bisa digunakan untuk memandu pengendara, sehingga
pengendara bisa mengetahui jalur mana yang sebaiknya dipilih
untuk mencapai tujuan yang diinginkan.

Sistem Informasi Geografis

Untuk keperluan Sistem Informasi Geografis, GPS sering juga
diikutsertakan dalam pembuatan peta, seperti mengukur jarak
perbatasan, ataupun sebagai referensi pengukuran.

Pelacak Kendaraan

Kegunaan lain GPS adalah sebagai pelacak kendaraan, dengan
bantuan GPS pemilik kendaraan/pengelola armada bisa
mengetahui ada dimana saja kendaraannya/aset bergeraknya
berada saat ini.



e) Pemantauan Gempa
Bahkan saat ini, GPS dengan ketelitian tinggi bisa digunakan
untuk memantau pergerakan tanah, yang ordenya hanya mm
dalam setahun. Pemantauan pergerakan tanah berguna untuk
memperkirakan terjadinya gempa, baik pergerakan vulkanik
ataupun tektonik.

Istilah dalam GPS Navigasi, yaitu :

a. Waypoint

lokasi yang sudah ditandai, biasanya terdapat terdapat antara
point awal dan point tujuan.

b. Route

C.

Sekumpulan waypoint untuk mencapai suatu tujuan.

Track

Sekumpulan posisi dari perjalanan yang sedang/sudah
ditempuh.

2.2.1  Parallax GPS Module PMB-688

sebu

Modul Parallax GPS PMB-688 SiRF External Antenna adalah
ah modul GPS akurasi tinggi dari Parallax yang memiliki performa

yang sangat baik. Dengan kemampuan penerimaan data dari 20 satelit
yang dapat membantu pelacakan posisi dengan cepat. PMB-648 GPS
SiRF Eksternal Antenna menyediakan antarmuka serial 4800 bps
dengan menggunakan sumber tegangan 3.3 Volt DC - 5 Volt DC @
65mA. Gambar 2.4 adalah bentuk fisik dari Parallax GPS Module PMB-
688 External Antenna.

g a2 g
2 ClRocomm | S

Gambar 2.4 Parallax GPS Module PMB-688
Beberapa fitur yang diberikan oleh modul GPS ini adalah :
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Sensitivitas tinggi.

Berbasis chipset SiRFstarlll.

3. Dapat menangkap sinyal dari 20 satelit untuk hasil
pelacakan yang lebih cepat dan berakurasi tinggi.

4. Terintegrasi dengan baterai yang rechargeable untuk
backup memori dan RTC.

5. Komunikasi data menggunakan NMEA0183 v2.2.

6. Tegangan supply 3.3 Volt DC — 5 Volt DC.

7. Suhu kerja -20 °C - +70 °C.

N

2.3 SMS Gateway [3]

Short Message Service (SMS) adalah suatu fasilitas untuk
mengirim dan menerima suatu pesan singkat berupa teks melalui
perangkat nirkabel, yaitu perangkat komunikasi teleon selular, dalam hal
ini perangkat nirkabel yang digunakan adalah telepon selular. Salah satu
kelebihan dari SMS adalah biaya yang murah. SMS Gateway adalah
teknologi mengirim, menerima dan bahkan mengolah sms melalui
komputer dan sistem komputerisasi. SMS Gateway dapat terhubung ke
media lain seperti perangkat SMSC dan server milik Content Provider
melalui link IP untuk memproses suatu layanan SMS. Sebuah sistem
SMS Gateway, umumnya terdiri komponen Hardware (
Server/Komputer yang dilengkapi dengan perangkat jaringan) dan
Software (Aplikasi yang digunakan untuk pengolahan pesan). Dan untuk
sebuah sistem yang besar umumnya menggunakan database untuk
penyimpanan data. Gambar 2.5 menunjukan arsitektur SMS content
provider.

Mobile Metwork

SMS Gateway Content Provider

Gambar 2.5 Arsitektur SMS content provider
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24 Modem GSM [3]

Modem adalah perangkat yang dapat menghubungkan laptop
atau perangkat Personal Computer dengan jaringan internet. Modem
dapat berupa handphone ataupun berupa perangkat lain yang memang
didesain khusus sebagai modem, salah satunya adalah mobile modem.
Sifat dan mobile modem, antara lain menggunakan jaringan wireless
sehingga dapat digunakan di manapun. Selain itu, karena memang
didesain khusus untuk modem sehingga koneksi internet menjadi lebih
mudah, cepat, dan stabil.

Modem GSM adalah modem yang menggunakan telepon
seluler sebagai sistem transfer datanya. Modem GSM ini akan dapat
digunakan untuk seluruh kartu koneksi dari provider apapun asalkan
GSM. Modem GSM ini berbentuk seperti USB yang sangat mobile dan
dapat digunakan di mana saja dan kapan saja. Tidak harus seperti
kebanyakan modem kabel yang hanya bisa digunakan ketika ada kabel
jaringan internet yang terhubung antara dan ke komputer dengan ke
pusat jaringan internet yang biasanya menggunakan saluran
telekomunikasi. Modem GSM ini bahkan tidak memerlukan kabel
sedikit pun dalam penggunaannya.

24.1 Modem Wavecom Fastrack M1306B

Modem Wavecom M1306B Q2406B adalah sebuah modem
yang berisikan E-GSM/GSM-GPRS 900/1800 dual band modem yang
memiliki GPRS kelas 10. Modem ini dapat digunakan untuk pengiriman
transmisi data, fax, short message, serta dapat digunakan untuk
panggilan suara. Gambar 2.6 merupakan bentuk fisik wavecom fastrack
M1306B.

Gambar 2.6 Wavecom Fastrack M1306B
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Fitur yang ada pada modem ini adalah:

1. Aluminum casing

2. Wireless access to internet (GPRS)

3. Based on Wavecom M1306B casing (short chassis) with
Wismo Quik Q2406B/Q2403A module.

4. Dual-band 900/1800MHZ

5. 3 Volt SIM card slot

6. USB interface (prolific driver for USB interface Support
Win98 up to Win7)

7. Double tone multi-frequency function (DTMF)

8. Send and receive voice, data, fax, e-mail, SMS,MMS

9. Maximum transmitting speed 115KB/s

10. Support AT Command to make remote control (GSMO07.07 and
07.05)

11. GPRS Class 10

12. Antenna with high sensitivity

13. Always on-line

14. Conform with ETSI GSM Phase-2+ standard

15. Output Power : Class 4 2W @ 900MHz, Class 1 1W @
1800MHz

16. Working temperature : -20 -+55

17. Storage temperature : -25 -+70

18. Size : 98*54*25mm

19. Weight : 130g

20. Accessories: data cable USB (prolific USB-to-serial driver),
antenna.

2.5 AT-Command [3]

AT-Command adalah perintah yang dapat diberikan kepada
handphone atau GSM/CDMA modem untuk melakukan sesuatu hal,
termasuk untuk mengirim dan menerima SMS. Dengan memprogram
pemberian perintah ini di dalam komputer/mikrokontroler maka
perangkat kita dapat melakukan pengirima atau penerimaan SMS secara
otomatis untuk mencapai tujuan tertentu. Komputer ataupun
mikrokontroler dapat memberikan perintah AT-Command melalui
hubungan kabel data serial ataupun bluetooth. AT-Command ini
sebenarnya adalah pengembangan dari perintah yang dapat diberikan
kepada modem Hayes yang sudah ada sejak dulu. Dinamakan AT-
Command karena semua perintah diawali dengan karakter A dan T.
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Antar perangkat handphone dan GSM/CDMA modem bisa
memiliki AT-Command yang berbeda-beda, namun biasanya mirip
antara satu perangkat dengan perangkat lain. Untuk dapat mengetahui
secara persis maka kita harus mendapatkan dokumentasi teknis dari
produsen pembuat handphone atau GSM/CDMA modem tersebut.

2.6 Database [4]

Database atau basis data adalah kumpulan data yang disimpan
secara sistematis di dalam komputer dan dapat diolah atau dimanipulasi
menggunakan perangkat lunak (program aplikasi) untuk menghasilkan
informasi. Dilihat dari jenisnya, basis data dibagi menjadi dua yaitu,
Basis data flat-file. Basis data flat-file ideal untuk data berukuran kecil
dan dapat dirubah dengan mudah. Pada dasarnya, mereka tersusun dari
sekumpulan string dalam satu atau lebih file yang dapat diurai untuk
mendapatkan informasi yang disimpan. Basis data flat-file baik
digunakan untuk menyimpan daftar atau data yang sederhana dan dalam
jumlah kecil. Basis data flat-file akan menjadi sangat rumit apabila
digunakan untuk menyimpan data dengan struktur kompleks walaupun
dimungkinkan pula untuk menyimpan data semacam itu. Salah satu
masalah menggunakan basis data jenis ini adalah rentan pada korupsi
data karena tidak adanya penguncian yang melekat ketika data
digunakan atau dimodifikasi.

Basis data relasional. Basis data ini mempunyai struktur yang
lebih logis terkait cara penyimpanan. Kata “relasional™ berasal dari
kenyataan bahwa tabel-tabel yang berada di basis data dapat
dihubungkan satu dengan lainnya. Basis data relasional menggunakan
sekumpulan tabel dua dimensi yang masing-masing tabel tersusun atas
baris (tupel) dan kolom (atribut). Untuk membuat hubungan antara dua
atau lebih tabel, digunakan key (atribut kunci) yaitu primary key di salah
satu tabel dan foreign key di tabel yang lain. Saat ini, basis data
relasional menjadi pilihan karena keunggulannya. Beberapa kelemahan
yang mungkin dirasakan untuk basis data jenis ini adalah implementasi
yang lebih sulit untuk data dalam jumlah besar dengan tingkat
kompleksitasnya yang tinggi dan proses pencarian informasi yang lebih
lambat karena perlu menghubungkan tabel-tabel terlebih dahulu apabila
datanya tersebar di beberapa tabel.

Data secara umum dapat dikatakan sebagai segala sesuatu yang
dapat dikumpulkan. Tentu saja hal ini akan membuat segala sesuatu di
dunia ini menjadi data, dan masing masing dapat dikumpulkan menurut
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jenisnya. Segala bentuk catatan mengenai data-data tersebut sebenarnya
dapat dianggap sebagai database (tempat kumpulan data-data). Biasanya
catatan dari data-data tersebut dilakukan dengan relatif sederhana dan
dilakukan dengan cara manual (dicatat di atas lembaran-lembaran kertas,
atau paling tidak diketik menggunakan program aplikasi tertentu).
Setelah data-data tersebut dikumpulkan, biasanya diperlukan untuk
pembuatan laporan, pengambilan keputusan atau segala sesuatu bentuk
pengolahan yang berhubungan dengan data tersebut. Database dapat
dibuat dan diolah dengan menggunakan suatu program komputer, yaitu
yang biasa disebut dengan software (perangkat lunak).Software yang
digunakan untuk mengelola dan memanggil kueri (query) database
disebut Database Management System (DBMS) atau jika diterjemahkan
kedalam bahasa indonesia berarti “Sistem Manajemen Basis Data”.

DBMS terdiri dari dua komponen, yaitu Relational Database
Management System (RDBMS) dan Overview of Database Management
System (ODBMS). RDBMS meliputi Interface Drivers, SQL Engine,
Transaction Engine, Relational Engine, dan Storage Engine. Sedangkan
ODBMS meliputi Language Drivers,Query Engine, Transaction Engine,
dan Storage Engine. Sedangkan level dari softwarenya sendiri, terdapat
dua level software yang memungkinkan untuk membuat sebuah
database antara lain high level software dan low level software. Yang
termasuk di dalam high level software, antara lain Microsoft SQL
Server, Oracle, Sybase, Interbase, XBase, Firebird, MySQL,
PostgreSQL, Microsoft Access, dBase Ill, Paradox, FoxPro, Visual
FoxPro, Arago, Force, Recital, dbFast, dbXL, Quicksilver, Clipper,
FlagShip, Harbour, Visual dBase, dan Lotus Smart Suite Approach.
Sedangkan yang termasuk di dalam low level software antara lain
Btrieve dan Tsunami Record Manager.

2.6.1  Microsoft Access [4]

Microsoft Access adalah suatu program aplikasi basis data
komputer relasional yang digunakan untuk merancang, membuat dan
mengolah berbagai jenis data dengan kapasitas yang besar.Aplikasi ini
menggunakan mesin basis data Microsoft Jet Database Engine, dan juga
menggunakan tampilan grafis yang intuitif sehingga memudahkan
pengguna. Versi terakhir adalah Microsoft Office Access 2007 yang
termasuk ke dalam Microsoft Office System 2007.

Microsoft Access dapat menggunakan data yang disimpan di
dalam format Microsoft Access, Microsoft Jet Database Engine,
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Microsoft SQL Server, Oracle Database, atau semua kontainer basis data
yang mendukung standar ODBC. Para pengguna / programmer yang
mahir dapat menggunakannya untuk mengembangkan perangkat lunak
aplikasi yang kompleks, sementara para programmer yang kurang mahir
dapat menggunakannya untuk mengembangkan perangkat lunak aplikasi
yang sederhana. Access juga mendukung teknik-teknik pemrograman
berorientasi objek, tetapi tidak dapat digolongkan ke dalam perangkat
bantu pemrograman berorientasi objek.

2.7 Loadcell [5]

Loadcell adalah sebuah alat uji perangkat listrik yang dapat
mengubah suatu energi menjadi energi lainnya yang biasa digunakan
untuk mengubah suatu gaya menjadi sinyal listrik. Perubahan dari satu
sistem ke sistem lainnya ini tidak langsung terjadi dalam dua tahap saja
tetapi harus melalui tahap-tahap pengaturan mekanikal, kekuatan dan
energi dapat merasakan perubahan kondisi dari baik menjadi kurang
baik. Pada strain gauge (loadcell) atau biasa disebut dengan deformasi
strain gauge. Strain gauge mengukur perubahan yang berepengaruh
pada strain sebagai sinyal listrik, karena perubahan efektif terjadi pada
beban hambatan kawat listrik.

Sel/slot beban dari satu strain gauge atau dua pengukur
regangan. Output sinyal listrik biasanya disediakan serta di urutankan
beberapa milivolt dan membutuhkan amplifikasi oleh penguat
instrumentasi sebelum dapat digunakan. Gambar 2.7 adalah tampilan
fisik dari Loadcell.

Gambar 2.7 Loadcell 5Kg
Output dari pemantauan perubahan kondisi dapat ditingkatkan
untuk menghitung gaya yang diterapkan untuk perabaikan dan
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pemantauan kondisinya. Berbagai jenis sel/slot beban yang ada termasuk
sel/slot beban hidrolik, strain gauge merupakan bagian terpenting dari
sebuah loadcell, dengan fungsi untuk mendeteksi besarnya perubahan
dimensi jarak yang disebabkan oleh suatu elemen gaya. Strain gages
secara umum digunakan dalam pengukuran presisi gaya, berat, tekanan,
torsi, perpindahan dan kuantitas mekanis lainnya.

Setelahnya dikonversi menjadi energi tegangan kedalam
anggota mekanis. Strain gauge menghasilkan perubahan pada nilai
tahanan yang proporsional dengan perubahan jangka panjang atau
perubahan melalui lamanya proses.

2.8 Op-Amp [5]

Operational Amplifier atau di singkat op-amp merupakan salah
satu komponen analog yang sering digunakan dalam berbagai aplikasi
rangkaian elektronika. Aplikasi op-amp yang paling sering dipakai
antara lain adalah rangkaian inverter, non-inverter, integrator dan
differensiator. Pada op-Amp memiliki 2 rangkaian feedback (umpan
balik) yaitu feedback negatif dan feedback positif dimana feedback
negatif pada op-amp memegang peranan penting. Secara umum, umpan
balik positif akan menghasilkan osilasi sedangkan umpan balik negatif
menghasilkan penguatan yang dapat terukur. Op-amp pada dasarnya
adalah sebuah differential amplifier (penguat diferensial) yang memiliki
dua masukan. Masukan op-amp ada yang dinamakan input inverting dan
non-inverting. Op-amp ideal memiliki open loop gain (penguatan loop
terbuka) yang tak terhingga besarnya. Karakteristik dari op-amp ideal
adalah :

1. Penguatan tegangan lingkar terbuka (open-loop
voltage gain) AyoL = -

2. Tegangan ofset keluaran (output offset voltage) Voo =
0

3. Hambatan masukan (input resistance) R; = o
4. Hambatan keluaran (output resistance) Ro =0
5. Lebar pita (band width) BW = o
6. Waktu tanggapan (respon time) = 0 detik
7. Karakteristik tidak berubah dengan suhu

2.8.1 INA125

INA125 adalah instrumentasi penguat akurasi tinggi
berdayadaya rendah dengan tegangan referensi presisi. Hal ini
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memberikan eksitasi jembatan yang lengkap dan diferensial masukan
penguatan yang presisi pada sirkuit yang terintegrasi. Sebuah resistor
eksternal tunggal menetapkan penguatan apapun dari 4 sampai 10.000.
INA125 telah melalui proses laser-trimmed sehinggga dapat
menghasilkan offset yang rendah. Untuk tegangan offset yang rendah
yaitu 250mV, low offset drift 2mV/°C, serta high common-mode
rejection (100dB at G = 100). INA125 bekerja dengan tegangan supply
dari +2.7V sampai +36V atau tegangan supply ganda mulai dari £1.35V
sampai +18V. Referensi tegangan eksternal disesuaikan dengan
menggunakan pin yang dapat dirubah rubah nilai tegangannya dari 2.5V,
5V, atau 10V, memungkinkan penggunaan menggunakan berbagai
macam transduser. Tegangan referensi akurat sampai +0.5% (max)
dengan £35ppm/°C drift (max). Mode tidur memungkinkan operasi
untuk di shutdown yang berguna untuk menghemat daya. INA125
tersedia dalam 16-pin DIP plastik dan SO-16 permukaan paket dan
ditetapkan untuk -40 ° C hingga +85 ° C kisaran suhu di industri.
Gambar 2.8 adalah bentuk fisik dari INA125

Gambar 2.8 INA125

Fitur dari INA125 adalah :

Tegangan offset yang rendah 250mV max
Arus input bias yang rendah 20nA max
Noise nya rendah

Mempunyai sleep mode

Memiliki CMR yang tinggi 100dB min
16-PIN DIP dan kemasan SO-16 SOIC

Y R jw-DE
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BAB Il
PERANCANGAN DAN PEMBUATAN ALAT

Bab ini membahas perancangan sistem yang meliputi perancangan
hardware, software dan perancangan mekanik. Detail mengenai
pembahasan perancangan akan dibahas pada beberapa sub bab berikut.

3.1 Perancangan Hardware
Blok diagram dari keseluruhan Prototipe Sistem Monitoring Berat

dan Posisi Kendaraan Bermuatan dengan Menggunakan PC yang di

desain pada tugas akhir ini terlihat seperti gambar 3.1.

DATABASE
GPS
TRACKER M
I ;
C RS232 :| Komputer/
Loadcell R Laptop
0 GSM R ;
MODEM
Op-Amp (Transmitter)
GSM
-~ MODEM
(Receiver)

I,

Gambar 3.1 Diagram Alat Secara Keseluruhan

Cara kerja diagram alir sistem diatas adalah pertama data yang
ada sistem yaitu posisi dari modul GPS serta berat dari loadcell diolah
oleh mikrokontroler Atmegal6. Untuk data dari berat yang berasal dari
loadcell dikuatkan terlebih dahulu oleh op-amp INA125 dengan
penguatan sebesar 1000 kali. Masing masing data dari loadcell dan
modul GPS masuk ke pin A port A0 yang berfungsi sebagai ADC,
sedangkan data GPS masuk ke port D pin DO. Kabel pada GPS yang
masuk pada pin DO adalah kabel berwarna kuning yang berfungsi
sebagai transceiver dari GPS. Kedua data tersebut diolah dan dikirimkan
ke modem wavecom yang bertindak sebagai transmitter dengan
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menggunakan RS232. Pada receiver pada PC menggunakan modem
wavecom, pesan yang dikirim ke modem receiver berbasis SMS yang
kemudian apabila pesan yang diterima sesuai dengan format yang
ditentukan maka posisi dan berat dari kendaraan serta muatan nya dapat
ditampilkan pada PC dengan menggunakan delphi 7. Pada tampilan ini
kita dapat mengetahui secara realtime tentang posisi dan berat muatan
kendaraan dari google maps. Pada saat menjalankan delphi 7 diperlukan
koneksi internet yang berguna untuk menampilkan google maps
sehingga kita dapat mengetahui posisi dari kendaraan tersebut.
Gambaran kerja dari sistem secara keseluruhan yaitu GPS
receiver menerima data dari satelit. Data dari GPS ini dikirimkan ke
Microcontroller ATMegal6 untuk diolah dan diambil data lintang,
bujur, dan berat muatan. kemudian data tersebut dikirimkan melalui
modem gsm ke PC atau laptop dan disimpan dalam database kemudian
ditampilkan menggunakan Google Maps. Dari data yang ditampilkan,
operator dapat memonitoring posisi kendaraan melalui peta. Demikian
seterusnya saat kendaraan masih menyala atau sedang digunakan.

3.1.1 Perancangan Power Supply

Rangkaian power supply bertujuan menyediakan tegangan DC
untuk keseluruhan kebutuhan alat yang digunakan. Rangkaian power
supply ini mengubah tegangan AC 220 Volt menjadi tegangan DC yang
dibutuhkan. Power supply terdiri dari transformator step down yang
berfungsi untuk menurunkan tegangan 220 Volt. Rangkaian Power
supply terlihat pada gambar 3.2 dengan output 5 Volt, 12 Volt, dan -5
Volt

Gambar 3.2 Rangkaian Power Supply
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Dioda dalam power supply berfungsi untuk menyearahkan
tegangan dari AC menjadi DC (rectifier). Kapasitor berfungsi untuk
menghilangkan noise pada sinyal DC. Regulator berfungsi untuk output
tegangan referensi dan transistor sebagai penguat arus. Power supply
dibuat dengan memberikan keluaran tegangan DC sebesar 5 Volt, -5 Volt
dan 12 Volt. Tegangan 5 Volt untuk supply GPS dan supply loadcell, 12
Volt untuk modem GSM wavecom.

3.1.2  Perancangan Sistem Minimum ATMegal6

Minimum sistem dari microcontroller AVR ATMegal6 ini
digunakan sebagai pengatur dari semua proses yang ada. Fungsi utama
dari microcontroller ini adalah mengolah data gps serta data loadcell
yang diterima dan mengirimkan ke modem gsm untuk ditampilkan ke
software Delphi 7. Pada microcontroller ATMegal6 terdapat pin untuk
komunikasi serial yaitu Rx dan Tx. Tx digunakan untuk mengirimkan
data secara serial sedangkan Rx digunakan untuk menerima data secara
serial. Komunikasi serial pada mikrokontroler ini masih menggunakan
sinyal TTL atau transistor transistor logic yaitu sinyal yang ayunan
gelombang datanya antara 0 dan 5 Volt. Rx berfungsi dalam menerima
data dari modul GPS Tracker dan data loadcell yang dikirimkan ke
microcontroller untuk diolah. Sedangkan Tx berfungsi mengirim data
yang telah diolah microcontroller ke modem GSM. Gambar 3.3
rangkaian pada modul ST-16 AVR ATMegal6 yang kami gunakan.
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Gambar 3.3 Rangkaian Mikrokontroler ATMegal6
Penggunaaan  masing-masing  port 1/O  mikrokontroler
ATMegal6 dalam sistem ini adalah sebagai berikut:

1. Port AO

Dihubungkan dengan rangkaian ADC
2. PortB

Tidak dihubungkan
3. PortC

Tidak dihubungkan
4. Port DO dan D1
Dihubungkan ke RX dan TX GPS

3.1.3 Perancangan Rangkaian Driver RS232

RS232 merupakan salah satu jenis IC rangkaian antar muka
dual RS-232 transmitter/receiver yang memenuhi semua spesifikasi
standar EIA-232-E. IC RS232 hanya membutuhkan power supply 5 Volt
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(single power supply) sebagai catu. IC RS232 di sini berfungsi untuk
merubah level tegangan pada COM menjadi level tegangan TTL/CMOS.
Gambar 3.4 adalah Pin out RS232

U

ci+ ] 6] Vee
Ve [J]2 15[) GND
ci-[lz s Ti0UT
c2+l+  13[JRIN
c2-fls  2flriout
Vs-le  n TIN
T20UT[l7 10 T2N
ranfle  offrR20UT

Gambar 3.4 RS232 Pin Out

Sedangkan untuk skematik rangkaian Rs-232 yang akan dibuat
dapat dilihat pada Gambar 3.5.

A
oF— BT
e
B -
L s
R 1

Gambar 3.5 Rangkaian Driver RS232

H
|
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3.1.4  Modul GPS Tracker PMB-688 GPS SiRF
GPS yang digunakan pada sistem monitoring gambar 3.6
adalah modul GPS tracker PMB-688 GPS SIRF produksi parallax.
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Gambar 3.6 GPS Tracker PMB-688 GPS SiRF

PMB-688 GPS memiliki 20 saluran satelit pelacakan paralel
untuk akuisisi data cepat NMEAO0183 v2.2 sering digunakan untuk
berbagai aplikasi seperti sistem navigasi robotika, telemetri, atau
eksperimen. terdapat rechargeable baterai untuk memori dan RTC
cadangan, kabel untuk listrik, dan koneksi TTL. GPS PMB-688
memiliki 6 pin, fungsi tiap pin antara lain: Pinl terhubung ke TX, Pin2
terhubung ke RX, Pin3 terhubung ke VCC supply +5volt, Pin4
terhubung ke ground, Pin5 dan Pin6 tidak dihubungkan (Not connected).
Tabel 3.1 adalah fitur dan spesifikasi GPS

Tabel 3.1 Fitur Dan Spesifikasi GPS

GPS IC SiRFstar Il
Receiver: Tracking up to 20 satellites L1, 1575.42 MHz, C/A code
Accuracy: Position: 2DRMS approximately 5m, WAAS support
Velocity: 0.1 m/s without SA imposed. Time: *1usec
Acquisition | Cold Start: 42sec (Average)
Time: Warm Start: 38sec (Average)
Hot Start: ~ 1sec (Min)
Sensitivity: | Acquisition: -148dBm , Tracking: -159 dBm
Dynamics: | Altitude : 18000m (Max.)
Velocity : 515m/s (Max. )
Acceleration :  #4g (Max.)
Navigation | Once per Second
update rate
Serial Port: | TTL
Baud Rate: | 4800 bps (Optional 9600,19300,38400 bps)
Output NMEAO0183 V2.2 GGA, GSV, GSA, RMC (optimal
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Message: VTG, GLL)

Datum: WGS 84

Power DC 3.3 Volt ~ 5 Volt

supply:

Power Typical 65mA @12 Volt

Consumption

LED
Function

Power on/off and Navigation

Operating | -20°C~+70°C

Temp.:

Storage -30°C~+85°C

Temp.:

Humidity 5%~95%

Antenna Built-in patch antena

Type

RF
Connector

MMCX type (Optional : Active Antenna)

Cara kerja GPS secara logika ada 5 langkah:

1.
2.

3.

Memakai perhitungan triangulation dari satelit.

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

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

Untuk perhitungan jarak, Kita harus tahu dengan pasti posisi
satelit dan ketingian pada orbitnya.

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

Satelit GPS berputar mengelilingi bumi selama 12 jam di dalam

orbit yang akurat dan mengirimkan sinyal informasi ke bumi. GPS
receiver mengambil informasi itu dan dengan menggunakan perhitungan
triangulation menghitung lokasi user dengan tepat. GPS receiver
membandingkan waktu sinyal dikirim dengan waktu sinyal di terima.
Dari informasi itu didapat diketahui berapa jarak satelit. Dengan
perhitungan jarak GPS receiver dapat melakukan perhitungan dan
menentukan posisi user dan menampilkan dalam peta elektronik.
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Sebuah GPS receiver harus mengunci sinyal minimal tiga
satelit untuk menghitung posisi 2D (lintang, bujur, dan berat muatan)
dan track pergerakan. 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 masih banyak lagi.

Satelit GPS dalam mengirim informasi waktu sangat presisi
karena satelit tersebut memakai jam atom. Jam atom yang ada pada
satelit dengan partikel atom yang diisolasi, sehingga dapat menghasilkan
jam yang akurat dibandingkan dengan jam biasa.

Perhitungan waktu yang akurat sangat menentukan akurasi
perhitungan untuk menentukan informasi lokasi kita. Selain itu semakin
banyak sinyal satelit yang dapat diterima maka akan semakin presisi
data yang diterima karena ketiga satelit mengirim pseudo-random code
dan waktu yang sama.

Ketinggian itu menimbulkan keuntungan dalam mendukung proses
kerja GPS, bagi kita karena semakin tinggi maka semakin bersih
atmosfer, sehingga gangguan semakin sedikit dan orbit yang cocok dan
perhitungan matematika yang cocok. Satelit harus tetap pada posisi yang
tepat sehingga stasiun di bumi harus terus memonitor setiap pergerakan
satelit, dengan bantuan radar yang presisi selalu dicek tentang altitude,
posisi dan kecepatannya.

3.1.5 Modem GSM Wavecom

Pada sistem monitoring ini sebagai SMS device-nya kami
menggunakan Modem GSM Wavecom Fastrack M1306B. Gambar 3.7
bentuk fisik Modem GSM Fastrack M1306B.

7 %
5 ¥
VWaVveCOM ™ msmx ’
"
.

U

Eyiams |
Gambar 3.7 Modem GSM Fastrack M1306B

o 8 =000
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Beberapa  keunggulan  Modem  Wavecom  Fastrack
dibandingkan dengan Modem GSM/HP:

1. Wavecom jauh lebih stabil dibanding Modem GSM/HP

2. Wavecom tidak gampang panas dibanding Modem GSM/HP

3. Pengiriman SMS yang lebih cepat dibanding Modem GSM/HP
(1000 s/d 1200 SMS per jam)

4. Support AT Command, bisa digunakan untuk cek sisa pulsa,
cek point, cek pemakaian terakhir dll

5. Tidak semua Modem GSM/HP support AT Command

6. Tidak memakai baterai sehingga lebih praktis digunakan

7. Dapat langsung dikoneksikan dengan mikrokontroler melalui
RS232

3.1.6 Perancangan Rangkaian Op-Amp

Rangkaian Op-Amp digunakan untuk memperkuat sinyal DC
yang keluar dari loadcell agar dapat terbaca oleh mikrokontroler.
Rangkaian Op-amp menggunakan IC INA125 yang telah diatur
tegangannya. Gambar 3.8 rangkaian INA125

Gambar 3.8 Rangka-ian INA125

Nilai penguatan di rangkaian INA125 ini dapat ditentukan
dengan rumus sebagai berikut.
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G =4+ 60KQ

Rg
Dimana :
G = gain (penguatan)
4 = nilai ketetapan IC INA125
60KQ = nilai ketetapan resitansi INA125
Rg = nilai resistansi yang dapat diubah

3.1.7  Sensor Loadcell

Untuk monitoring berat pada sistem ini digunakan sensor
Loadcell yang berfungsi untuk mengukur berat muatan. Loadcell yang
digunakan dapat menghitung berat 5Kg dan memiliki tegangan 0,85
milivolt hingga 1 milivolt. Loadcell memiliki 4 macam warna kabel
yang dihubungkan ke supply +5 volt dan rangkaian Op-amp.

Kabel warna merah dihubungkan ke supply +5 volt. Kabel
warna putih dihubungkan ke input(-) Op-amp. Kabel warna hijau
dihubungkan ke input (+) op-amp. Kabel warna hitam dihubungkan ke
ground. Setelah dihubungkan ke rangkaian op-amp, sensor loadcell
memiliki tegangan maksimal 4,23 Volt. Gambar 3.9 merupakan bentuk
dari sensor loadcell.

Gambar 3.9 Sensor Loadcell

3.2 Perancangan Software

Perancangan perangkat lunak (software) pada Prototipe Sistem
Monitoring Berat dan Posisi Kendaraan Bermuatan dengan
Menggunakan PC ini meliputi pembuatan sebuah algoritma pengiriman
data GPS pada ATMegal6 menggunakan compiler CodeVision AVR.
Rancangan ini juga menggunakan software Delphi 7 untuk tampilannya.
Gambar 3.10 tampilan Delphi 7.
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Gambar 3.10 Tampilan Delphi 7~~~

Sebelum merancang software maka akan dijelaskan terlebih dahulu
alur dari sistem yang dibuat. Pada awalnya GPS akan mengambil data
dari satelit, data tersebut dikirimkan ke mikrokontroler untuk diolah dan
parsing data. Data yang diambil berupa lintang, bujur, dan berat muatan.
Setelah parsing data, mikrokontroler mengolah data tersebut sehingga
sesuai dengan format koordinat pada Google Maps dan mengirimkannya
melalui SMS. Sehingga dapat terpantau posisi dan berat muatan yang
ada pada sebuah kendaraan bermuatan. Tampilan dari posisi dan berat
muatan dari kendaraan dibuat dengan menggunakan delphi 7 dengan
google maps sebagai penunjuk posisi kendaraan. Dibutuhkan koneksi
internet pada PC karena berfungsi untuk menampilkan google maps,
serta dibutuhkan komunikasi antar provider yang lancar guna terpantau
nya keadaan dari kendaraan tersebut. Alat ini nantinya akan mengatasi
solusi semakin maraknya pencurian dan perampokan yang ada pada truk
truk bermuatan yang sering terjadi pada jalan raya antar kota. Alat ini
dapat dipasang pada bagian bawah dari kendaraan bermuatan sehingga
dapat mendeteksi perubahan berat yang ada pada kendaraan yang
nantinya perubahan berat ini akan dikirim ke PC pusat.

Flowchart dari perangkat lunak merupakan alur dari jalannya
sistem yang akan dibuat. Flowchart dari sistem kirim data yang akan
dibuat dapat dilihat pada gambar 3.11.
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START

P
N}

Cek Data NMEA

Y

Ambil Data
Berat muatan,
Lintang & Bujur

v

Konversi Data

v

Kirim Data Melalui GSM Modem

v

END
Gambar 3.11 Flowchart Kirim Data

Dapat dijelaskan bahwa pengiriman data dilakukan dengan
memeriksa data NMEA terlebih dahulu, apabila data adalah $GPGGA
maka data lintang dan bujur akan diambil, apabila tidak maka cek data
kembali. Kemudian setelah data diambil data dikonversi agar sesuai
dengan format lintang, bujur, dan berat muatan. setelah dikonversi lalu
data dikirim melalui modem. Selanjutnya penjelasan Flowchart dari
sistem terima data yang akan dibuat dapat dilihat pada gambar 3.12
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START

Setting COM,
Setting Lokasi Database

¢ <

Cek SMS

Ada SMS
Masuk
Y

T
Apa Format Sama
Y

Ambil Data Lintang &
Bujur & Berat muatan

v

Tampilkan Data Ke
Google Maps & Simpan
Ke Database

Gambar 3.12 Flowchart Terima Data

Dapat dijelaskan bahwa untuk menerima data yang pertama kali
dilakukan adalah setting COM dan setting lokasi database. Setelah itu
mengecek SMS yang masuk, jika ada SMS masuk maka format SMS
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dicek apakah sama atau tidak. Jika tidak maka mengecek SMS lagi. Jika
sama maka mengambil data latitude, longitude dan Berat muatan.
Kemudian data ditampilkan ke google maps dan simpan ke database.

3.3 Perancangan Mekanik

Perancangan mekanik berupa pembuatan box yang terbuat dari
karton sebagai tempat meletakkan alat pada jok sepeda motor. Gambar
3.13 merupakan tampilan keseluruhan alat yang di dalamnya terdapat
rangkaian power supply, minimum system ATMegal6, GPS receiver,
dan modem GSM.

Gambar 3.13 Tampilan Keseluruhan Alat

Tata letak dari komponen komponen yang dibutuhkan telah
diatur sedemikian rupa sehingga data yang didapatkan baik dari GPS
dan dari loadcell dapat terolah dengan baik pada mikrokontroler.
Perancangan timbangan sendiri dilakukan dengan cara menaruh loacell
pada bagian atas dari kerangka box. Kerangka box ini terbuat dari besi
siku setebal 3 mm yang memungkinkan untuk menahan beban sebesar 5
kg. Perancangan timbangan sendiri dilakukan dengan menempetkan
loadcell pada bagian atas rangka secara melintang sehingga loadcell
dapat terpasang dengan kuat pada rangka besi yang nantinya dapat
dipasang penampang pada loadcell sehingga dapat menampung beban
dengan lebih mudah. Gambar 3.14 adalah salah satu sisi dari loadcell
terpasang pada rangka besi.
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BAB IV
PENGUJIAN DAN ANALISA DATA

Pengujian dan analisa data pembuatan alat bertujuan agar
mengetahui apakah alat telah bekerja sesuai dengan yang kita inginkan
atau belum. Dan sebagai acuan yang tidak terpisahkan adalah adanya
proses evaluasi sehingga akan dapat dilakukan langkah-langkah positif
guna membawa alat ini kearah yang lebih baik.

4.1 Pengujian GPS

Pengujian GPS ini bertujuan untuk mencari error serta
membandingkan koordinat antara hasil data yang ditampilkan oleh GPS
kita dengan perangkat GPS lain. Pengujian dilakukan di beberapa lokasi
yang berbeda. Selanjutnya dilakukan pengambilan data yang berupa
latitude dan longitude GPS kita lalu dibandingkan dengan data dari
GPS. Gambar 4.1 tampilan longitude dan latitude dengan display LCD.

Gambar 4.1 Tampilan Longitude dan Latitude.
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Setelah mendapatkan data yang ada dari LCD lalu langkah
berikutnya adalah membandingkan dengan posisi yang ada pada Google
Maps. Gambar 4.2 adalah tampilan koordinat di Google Maps.

Gambar 4.2 Tampilan Koordinat di Google Maps

Tabel 4.1 Perbandingan Data Koordinat

No. Lokasi Koordinat Alat Koordinat IWARE

(Display LCD) 8801 BLAZE

1. Bundaran ITS -7.279216, -7.279365,
112.790870 112.790835

2. | Jalan Kertajaya -7.279687, -7.279708,
Indah 112.788376 112.788180

3. Kerta Indah -7.280930, -7.281073,
Timur VII 112.785720 112.785696

4. Manyar Kerta -7.281874, -7.281877,
Adi Il 112.784036 112.783803

5. Manyar Kerta -7.282122, -7.282124,
Adi | 112.780978 112.780764

6. Jalan Arief -7.289467, -7.289451,
Rahman Hakim 112.781367 112.781582

7. Jalan Teknik -7.289880, -7.289651,
Elektro 112.792195 112.792276

8. Jalan Teknik -7.285908, -7.285878,
Mesin 112.795916 112.796152

9. Jalan Teknik -7.279913, -7.279613,
Kimia 112.797780 112.797790
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10.

Jalan Raya ITS

-7.275622,
112.793748

-7.275688,
112.793373

Berdasarkan Tabel 4.1 di atas maka dapat kita cari kesalahan relatif
antara GPS kami dengan GPS pembanding dengan rumus sebagai
berikut :

e = (x-k) *100%

dimana e = kesalahan relatif
x = koordinat GPS

1.

2.

3.

4.

k = koordinat GPS IWARE 8801 BLAZE

Data ketidakakuratan untuk masing masing titik adalah sebagai
berikut :

a. Lattitude = 7.279216-7.279365 *100% = 0.00204%

7.279365

b. Longitude= 112.790870-112.790835 *100% = 0.0035%

112.790835

a. Lattitude = 7.279687-7.279708 *100% = 0,00236%

7.279708

b. Longitude= 112.788376-112.788180 *100% = 0,0041%

112.788180

a. Lattitude = 7.280930-7.281073 *100% = 0.00264%

7.281073

b. Longitude= 112.785720-112.785696 *100% = 0.0036%

112.785696

a. Lattitude = 7.281874-7.281877 *100% = 0.00275%

7.281877

b. Longitude= 112.784036-112.783803 *100% = 0.0049%

112.783803
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5. a. Lattitude = 7.282122-7.282124 *100% = 0.00212%
7.282124

b. Longitude= 112.780978-112.780764 *100% = 0.0043%
112.780764

6. a. Lattitude = 7.289467-7.289451 *100% = 0.00211%
7.289451

o

. Longitude= 112.781367-112.781582 *100% = 0.0037%
112.781582

7. a.Lattitude = 7.289880-7.289651 *100% = 0.00285%
7.289651

b. Longitude= 112.792195-112.792276 *100% = 0.0047%
112.792276

8. a. Lattitude = 7.285908-7.285878 *100% = 0.00201%
7.285878

b. Longitude= 112.795916-112.796152 *100% = 0.0039%
112.796152

9. a. Lattitude = 7.279913-7.279613 *100% = 0.00292%
7.279613

b. Longitude= 112.797780-112.797790 *100% = 0.0031%
112.797790

10. a. Lattitude = 7.275622-7.275688 *100% = 0.00191%
7.275688

b. Longitude= 112.793748-112.793373 *100% = 0.0042%
112.793373

Untuk rata-rata kesalahan relatif latitude didapatkan nilai sebesar
0.00255% dan untuk rata-rata kesalahan relatif longitude didapatkan
nilai sebesar 0.00401%. Kemudian akan dicari error dari selisih jarak
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posisi antara koordinat alat dan koordinat pembanding dengan cara
menggunakan goole maps dan didapatkan.

1. Selisih jarak di Bundaran ITS =12m
2. Selisih jarak di Jalan Kertajaya Indah =11lm
3. Selisih jarak di Kerta Indah Timur VII =9m

4. Selisih jarak di Manyar Kerta Adi Il =10m
5. Selisih jarak di Manyar Kerta Adi | =11lm
6. Selisih jarak di Jalan Arief Rahman Hakim =9m

7. Selisih jarak di Jalan Teknik Elektro =10 m
8. Selisih jarak di Jalan Teknik Mesin =10m
9. Selisih jarak di Jalan Teknik Kimia =9m

10. Selisih jarak di Jalan Raya ITS =10m

4.2 Pengujian Rangkaian Power Supply

Pengujian berikutnya adalah pengujian rangkaian power supply
dari accu. Pengujian dilakukan dengan cara mengukur tegangan output
sebesar +5 Volt serta +12 Volt pada saat keadaan tidak ada beban dan
saat berbeban. Beban yang disini merupakan beban pada saat keadaan
keseluruhan sistem pada keadaan menyala. Hasil pengukuran tegangan
power supply dapat dilihat pada Tabel 4.2. Dari data pengukuran
didapatkan hasil yang mendekati nilai yang diharapkan. Dengan data ini
dapat diketahui error tegangan output dari rangkaian power supply accu
saat tanpa beban dan berbeban.

Tabel 4.2 Pengukuran Tegangan Power Supply

Pembacaan Error
PR Joiga Berbeban Tanpa Beban | Berbeban
Beban
+5 Volt 4,99 Volt 4.97 Volt 0,2 % 0,6%
+12 Volt 11,98 Volt 11.95 Volt 0,16 % 0.4%
+7,5Volt 7,5 Volt 7,47 Volt 0 % 0,4%

4.3 Pengujian Modem GSM Secara Serial

Pengujian modem dilakukan dengan menghubungkan modem ke
hyperterminal. Gambar 4.3 menunjukkan hyperterminal berhasil
menerima sms yang dikirimkan oleh handphone.
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EEHBL: 6,"REC UNRERD™, "+6289677332171", ,"14/05/31,22:04:51+28"
e

0K

Gambar 4.3 Pengujian Modem Pada Hyperterminal

Terlihat pada Gambar 4.3, SMS berhasil terkirim pada tanggal 31
Mei 2014, jam 22:04 dengan isi SMS yaitu oke. Lalu untuk pengecekan
jumlah saldo pulsa dengan menggunakan modem wavecom pada
hyperterminal ditunjukkan oleh gambar 4.4.

AT+CUSD=1, =111=1#
0K

+CUSD: 1,"Account detail
Nomor Tri: 628993377968
-Hain balance: Rp 19669

-Other bal
ance: Rp @
-Internet Balance: Rp @
Total Balance: Rp 15669 wvalid until @5-JUN-14.
0. Lanjut” 1%
«CUSD: &

Gambar 4.4 Pengujian Pengecekan Jumlah Saldo

Pada gambar 4.4 diatas menunjukkan bahwa saldo yang ada
berjumlah Rp 15.669 yang berlaku sampai tanggal 5 juni 2014, perintah
at+cusd=1,(perintah pengecekan pulsa) berfungsi untuk mengetahui
jumlah saldo yang ada pada suatu kartu provider melalui hyperterminal.
Lalu untuk mengirim sms melalui hyperterminal ke perangkat elektronik
seperti handphone dengan menggunakan modem wavecom ditunjukkan
oleh gambar 4.5.

AT+CHGS="0885656486117"
> TESTING-
+CMGS: 48

OK

Gambar 4.5 Mengirim SMS Ke Handphone Melalui Hyperterminal

Pada gambar 4.5 diatas menunjukkan bahwa pesan berhasil
terkirim ke handphone dengan nomor tujuan 085656486117 dengan
pesan TESTING. Perintah yang digunakan adalah at+cmgs="nomor
tujuan” yang berfungsi untuk mengirim pesan dari hyperterminal ke
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handphone. Lalu untuk mengetahui ada berapa pesan yang masuk ke
inbox kita dapat mengeceknya melalui hyperterminal. Gambar 4.6
menunjukkan jumlah pesan yang ada di dalam inbox.

AT
0K
NT+CHMGF=1
0K

AT+CMGL="ALL"

ECMGL: 1."REC READ™,"+6285648951819", ,"14/05/31,19:39:54+28"
po

+CMGL: 2,7STO UNSENT™, 082232544666,

TESTIN

+CMGL: 3,"STO UNSENT™,"0822325446667,,

?EEGL: 4,"STO UNSENT™, "+82232544666" , ,

+CMGL: 5,"REC READ","+6289677332171",,"14/05/31,21:14:53+28"

EEMGL: 6,"REC UNREAD","+6289677332171", ,"14/05/31,22:84:51+28"
e

0K

Gambar 4.6 Jumlah Pesan Yang Ada Pada Inbox Modem

Pada gambar 4.6 diatas menunjukkan bahwa terdapat 6 pesan yang
ada pada inbox modem, dengan menggunakan perintah at+cmgl="ALL"
kita dapat mengetahui seluruh daftar pesan yang ada pada inbox modem.
Lalu untuk mengetahui informasi mendasar tentang modem ini
ditunjukkan oleh gambar 4.7.

aT

0K

AT+CGMI
WAVECOM MODEM

0K
AT+CGHMR
651b09gg. 024668 244 841410 13:45

0K
AT+CGSN
012345678901234

1] 4

Gambar 4.7 Informasi Dasar Modem

Pada gambar 4.7 diatas kita dapat mengetahui merek modem, jenis
modem, dan untuk mengetahui IMElI modem Kkita. Dengan merek
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modem wavecom dan nomor IMEI atau International Mobile Equipment
Identity yaitu 01234567901234 dengan menggunakan perintah at+cgmi,
at+cgmr, at+cgsn.

4.4 Pengujian Mikrokontroler ATmegal6

Pada pengujian mikrokontroler dilakukan dengan menggunakan
rangkaian push button dan memberikan program sederhana yaitu input
output. Untuk mengetahui mikrokontroler bekerja dengan baik, kita
tekan tombol push button kemudian mengukur logic setiap input dan
output dari mikrokontroler. Pada tabel 4.3 menunjukkan data tegangan
yang ada pada pin pin mikrokontroler.

Tabel 4.3 Pengukuran Tegangan Pada Port A Dan Port D

Alamat Port | High (Volt) | Low (Volt)
A0 4,70 0
Al 4,68 0
A2 4,68 0
A3 4,69 0
A4 4,68 0
A5 4,68 0
A.6 4,67 0
AT 4,69 0
C.0 4,71 0
C.l 4,72 0
C.2 4,72 0
C.3 4,74 0
CA4 4,75 0
C5 4,76 0
C.6 4,73 0
C.7 4,73 0
D.0 4,75 0
D.1 4,74 0
D.2 4,76 0
D.3 4,73 0
D.4 4,71 0
D.5 4,75 0
D.6 4,74 0
D.7 4,72 0
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Dari Tabel 4.3, data hasil pengujian dari setiap pin pada Port A,
Port B dan Port D mikrokontroler ATMegal6, didapatkan tegangan
rata — rata 4,7 Volt apabila dalam kondisi active High dan tegangan O
Volt apabila dalam kondisi active low. Sehingga dapat disimpulkan
bahwa IC ATMegal6 yang digunakan berfungsi dengan baik.

4.5 Pengujian Loadcell Dengan Op-Amp

Pada loadcell dilakukan pengukuran penguatan tegangan dengan
IC Op-Amp dengan penguatan antara 1000 sampai range maksimal IC
Op-Amp vyaitu 10.000 kali. Dengan adanya data hasil penguatan
diharapkan kita dapat mendapatkan hasil penguatan yang linier sehingga
mudah ketika dihubungkan dengan ADC. Pada tabel 4.4 menunjukkan
data tegangan awal loadcell yang telah dikuatkan oleh INA125..

Tabel 4.4 Data Penguatan Loadcell Dengan IC Op-Amp INA125

Penguatan 2,5
/Berat | OK9 | 05Ky | 1Kg |15Kg | 2Kg | oo
1000x (65 | 137,3 | 057V | 1,03V | 148V | 19V 2\’/4

Q) mV
4,23

2000x (30 112425 &' 4 500 |20 M| | 34V [ 408 | v

Q) mV
4,23
3000x (20 378 1,79V | 321V | 423V | 423V
\
Q) mV
4,23
4000x (15 | 0,48V | 2,45V | 423V | 423V | 4,23V v
Q)
4,23
5000x (12 | 0,56V | 2,89V | 423V | 423V | 423V v
Q)
4,23
6000x (10 | 0,76V | 3,8V | 4,23V | 423V | 423V v
Q)
4,23
7000x 087V | 415V | 423V | 423V | 4,23V v

8,5Q)
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8000x | 0,92V | 4,23V [423V [ 423V [ 423V | 4,23
7,5Q) \Y;

9000x | 105V | 423V | 423V | 423V | 423V 4’53
(6,6 Q)

423
10000x (6 | 128V | 423V | 423V | 423V | 423V | %2

Q)

IC INA125 memiliki penguatan mulai dari range 2 — 10000 Kali
penguatan. Tetapi pada saat proses pengambilan data terjadi masalah
yaitu data tegangan yang diambil tidaklah linier setiap kenaikan 1 Kg.
Oleh karena itu Kita pilih resistor dengan resistansi 60K Q dengan
penguatan 1000 kali yang setiap 1 Kg berat yang ditempatkan diatas
loadcell maka tegangan yang dihasilkan linier dengan kenaikan 1 V
setiap 1 Kg. Hal ini mempermudahkan kita dalam melakukan proses
selanjutnya yaitu membuat program ADC agar berat yang ada dapat
ditampilkan dengan nilai akurasi yang tinggi.

4.6 Pengujian Ketelitian Bit Pada ADC

Pengujian ini bertujuan untuk mengetahui nilai ketelitian setiap bit
yang ada pada ADC terhadap berat dan tegangan penguatan Hal ini
dapat kita peroleh dengan rumus perhitungan. Rumus untuk mengetahui
besarnya tegangan perubahan dari setiap bit yang masuk pada ADC
dapat kita ketahui dari rumus berikut.

Tegangan =_5 =0,02V

255
Dimana: 5 = nilai tegangan yang ada pada mikrokontroler
255 = nilai dari 8-bit

Lalu untuk menguji mengetahui nilai kenaikan berat yang ada pada
setiap 1 nilai dari 255 adalah dapat kita ketahui dengan rumus berikut.

Berat =B
N

Dimana: B = nilai berat beban
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N = jumlah pengurangan dari nilai bit antara 2,5 kg
dengan 0 kg.

Pengurangan antara beban 2,5 kg dan 0 kg ini dilakukan dengan
cara mengurangi nilai bit antara beban 2,5 kg dengan 0 kg yaitu.

Y=_ VO0Kkg =137,3 =6 bit
Nilai V per bit 20

X=_ V25kg = 2500 = 125 bit
Nilai V per bit 20

Lalu yang selanjutnya adalah mengurangi nilai bit dari 2 keadaan

ini.
N=X-Y
=125-6
= 119 bit
Berat =B
N
=2,5Kg=0,02 Kg
119

Sehingga dapat kita ketahui setiap kenaikan 1 bit pada ADC maka
tegangan yang naik adalah 20 mV atau 0,02 V dan setiap kenaikan 1 bit
ADC maka berat bebannya adalah 0,02 Kg.

4.7 Pengujian GPS Secara Serial

Pengujian GPS dilakukan dengan menghubungkan GPS ke
hyperterminal dengan media driver USB to TTL. Gambar 4.8
menunjukkan hyperterminal berhasil menerima data yang dikirimkan
oleh GPS.
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$6PGSAA, 1, , ..., .. .0ss,s, *1E
$OPRMC, 163407 523V 07167363, 8, 112475343,
$GPGGA, 163408 512, 8716, 7363,5,11247.5343,E.0. , ., 0000=5B
$GPRHC . 163408512 V. B716.7363.5 11247 5343 0E ., o
$GPGGA,163409.512,0716.7363,5,11247.5343 ,E,0,00, ,48.6,M,12.3,M, ,0000«5A

$6PGSALALL, L, =1E
$GPRMC. 163409 512 0716 7363,5,11247,5343 E, , , 270514, N=60
$GPGGA, 163410.523.0716. 7963 ,5.11247.5343 E.0.00, ,48.6.H.12.3,H, ,0000=50

$6GPGSA.A. L, ... .ohvitss =1E

$6PGSV,1,1,00=79

$GPRHC . 163410.523,V,0716.7363,5, 11247 5343 E, ., 270514 . ,N=6A
$GPRMC,163411.512,V,0716.7363,$,11247.5343 ,E, , , 270514, , ,N%69

$GPGGA, 163412512, 0716. 7363, 5,11247.5343 £.0.,00, ,48.6.H,12.3 H, 000050

$6PGSALALL, .., =1E
$GPRHC . 163412512 V. 6716.7363.5,11247 5343 E, , 270514, N=6R
$GPGGA, 163413.525,0716.7363,5.11247.5343 ,E.0.00, ,48.6.H.12.3,H, ,0000=55

$GPGSALA, L, , ., 0y,
$GPRHC.163A13 520,V,0716. 7363 $,11247 5343 ,E,,, 276514, ,  N=6F

27@51&,,,N*60

smom
=
=-
F’-
=3
CI\
=
=
o
w
=

.

Gambar 4.8 Tampilan Data GPS Pada Hyperterminal

Pada data diatas dapat kita ketahui posisi dari GPS serta informasi
lain seperti waktu data tersebut diambil. GPGGA adalah Global
Positioning System Fix Data. Pada GPGGA terdapat informasi dasar
tentang GPS vyaitu posisi lintang, bujur, waktu, jumlah satelit, serta
ketinggian. GPRMC berisikan data yang hampir sama yaitu posisi dan
waktu, tetapi di dalam GPRMC terdapat informasi tentang kecepatan
gerak kendaraan. GPGSA berisikan jumlah satelit yang tertangkap oleh
modul GPS.

4.8 Pengujian Data Penguatan Loadcell Secara Serial

Pengujian  penguatan  loadcell ini  dilakukan  dengan
menghubungkan tegangan loadcell yang telah dikuatkan oleh INA125
ke hyperterminal dengan media mikrokontroler Atmegal6. Gambar 4.9
menunjukkan hyperterminal berhasil menerima data yang dikirimkan
oleh mikrokontroler Atmegal6 dengan berat beban 2,5 kilogram.

z.5 A:J
[ | _ .=
Gambar 4.9 Tampilan Data Berat Beban Pada Hyperterminal
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Pada gambar diatas dapat kita ketahui bahwa berat yang ada pada
loadcell adalah 2,5 kilogram. Tujuan dari pengambilan data ini adalah
untuk mengetahui apakah ada perbedaan besar data yang signifikan
antara perhitungan teori, berat beban yang ada pada tampilan lcd, serta
dengan data berat beban yang dikirim ke PC melalui hyperterminal.

4.9 Pengujian Tingkat Keakuratan Berat Beban Dengan Teori

Pengujian ini bertujuan untuk mengetahui tingkat keakuratan dari
op-amp atau penguatan yang dihasilkan dari tegangan loadcell yang
kemudian dikuatkan oleh INA125. Lalu dengan menggunakan program
ADC dari AVR kita dapat menampilkan berat bebabn pada media LCD.
Pada gambar 4.10 menunjukkan bahwa berat beban 0 kg dan pada
gambar 4.11 menunjukkan bahwa berat beban 2,5 kg.

PR =

L8 e
Gambar 4.10 Pengujian Berat Beban Pada Saat 0 Kg
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'. Gambar 4.11 Pengujian Berat Beban Pada Saat 2,5 Kg

Pada tabel 4.5 dapat kita lihat antara data perhitungan secara teori
dengan data yang kita dapatkan dari melakukan percobaan. Sehingga
kita dapat mengetahui besarnya tingkat keakuratan dari penguatan op-

amp.
Tabel 4.5 Data Berat Beban Secara Teori dan Praktek

Berat Beban Teori Praktek % Error
0 Kg 0 Kg 0 Kg 0%
1Kg 1Kg 1Kg 0%
1,5Kg 1,5 Kg 1,5 Kg 0%
2 Kg 2 Kg 2 Kg 0%
2,5Kg 2,5 Kg 2,5 Kg 0%

Dari tabel 4.5 dapat kita lihat bahwa op-amp INA125 memiliki
keakuratan beban sebesar 100% apabila ditampilkan pada LCD.

4.10 Pengujian Berat Beban Via SMS

Pengujian ini berfungsi untuk membandingkan data berat beban
yang didapatkan dari percobaan pengukuran berat beban yang pada LCD
dengan pengiriman secara langsung ke tampilan di PC pusat yang




menggunakan delphi 7. Pada tabel 4.6 dapat dilihat perbedaan antara

kedua data tersebut.

Tabel 4.6 Data Berat Beban Pada LCD dan Delphi 7

Berat Beban LCD Delphi 7 % Error
0Kg 0 Kg 0,00045 Kg 1%
1Kg 1Kg 1,00032 Kg 0,03 %

1,5Kg 1,5Kg 1,50019 Kg 0,01%
2 Kg 2 Kg 2,00052 Kg 0,01 %
2,5Kg 2,5Kg 2,50031 Kg 0,01 %

Dari data diatas dapat dilihat adanya perbedaan antara data berat
yang belum terkirim dengan data berat yang telah terkirim dengan rata-
rata error sebesar 0,2 %. Hal ini disebabkan karena nilai ADC yang
masuk pada Atmegal6 tidak sesuai dengan perhitungan yang ada dan
data yang dikirimkan memiliki lebar nilai yang lebih besar yaitu 5 angka
dibelakang koma.

4.11 Pengujian Pengiriman SMS Ke Delphi Secara Manual

Pada pengujian sistem pengiriman ini, perangkat yang dirangkai
adalah modem wavecom yang dihubungkan dengan menggunakan
kabel serial dan menggunakan juga kabel serial to USB ke
laptop.Pesan yang dikirimkan adalah pesan dengan format
a(pesan)b(pesan)c(pesan)d. Gambar 4.12 adalah tampilan pesan yang
muncul pada Delphi.

Gambar 4.12 Tampilan Pesan Pada Delphi
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Pada gambar diatas dapat kita ketahui bahwa pesan terkirim secara
manual pada Delphi dengan pesan yang berisikan 123,456,2kg yang
terkirim pada tanggal 9 juni 2014 pada pukul 11.02 WIB.

4.12 Pengujian Sistem Keseluruhan

Pada pengujian sistem, semua perangkat dirangkai menjadi satu.
Perangkat ini terdiri dari GPS receiver, mikrokontroler, modem GSM,
dan power supply, dan loadcell yang ditempatkan di dalam kotak yang
nantinya akan dipasang pada kendaraan. Pengujian ini dilakukan dengan
menghubungkan laptop atau PC dengan modem GSM wavecom. Data
posisi kendaraan seperti latitude dan longitude serta berat beban dari
loadcell kemudian diolah oleh mikrokontroler lalu dikirim dengan
media modem GSM yang hantinya ditampilkan pada akan ditampilkan
pada user interface Delphi yang berfungsi untuk monitoring. Gambar
4.13 adalah tampilan Delphi pada saat aktif.

"

Gambar 4.13 Tampilan Delphi Pada Saat Bekerja

Data yang telah dikirimkan lalu disimpan dalam sebuah database.
Data yang disimpan dalam database antara lain, waktu, latitude,
longitude, dan berat muatan sehinggga memiliki record selama
pengawasan yang nantinya berfungsi untuk mengetahui sejarah
pengiriman dan mengetahui apa saja yang terjadi pada tanggal tanggal
tertentu sesuai dengan keinginan Kkita. Database dibuat menggunakan
Microsoft Access. Pengiriman data antar modem transmitter dan
receiver dikirim berdasarkan kelancaran dari sebuah provider seluler
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yang digunakan. Apabila terjadi pengiriman data yang tidak sesuai
dengan waktu yang ditentukan, hal ini dapat disebabkan data berupa
SMS terkendala oleh jaringan telekomunikasi provider yang sedang
mengalami gangguan. Pada Tabel 4.7 adalah tampilan database
monitoring yang berisikan data waktu, posisi, serta berat muatan.

Tabel 4.7 Database Monitoring

Waktu Berat Latitude Longitude
24-Jun-14 0.04535 -7.279216 112.790870
4:45:23 pm
24-Jun-14 0.5321 -7.279216 112.790870
4:45:53 pm
24-Jun-14 1.0342 -7.279216 112.790870
4:46:23 pm
24-Jun-14 1.9743 -7.279216 112.790870
4:46:53 pm
24-Jun-14 0.04535 -7.279216 112.790870
4:47:23 pm
24-Jun-14 0.04535 -7.279216 112.790870
4:47:53 pm

4.13 Deskripsi Tujuan Alat

Pembuatan alat ini ditujukan untuk perusahaan ekspedisi yang
dewasa ini semakin diperlukan. Dengan meninggkat nya jumlah
manusia yang menggunakan internet hal ini meningkatkan juga transaksi
jual beli. Untuk pengiriman barang antar penjual dan pembeli masih
menggunakan jasa kurir yang disediakan oleh perusahaan ekspedisi
yang ada di negara ini. Semakin banyak nya barang yang dikirim hal ini
menyebabkan semakin banyak nya kendaraan pengantar yang dijalankan
oleh perusahaan ekspedisi. Dengan banyak nya kendaraan yang kurang
terawasi pada saat pengiriman menambah resiko pencurian yang
dilakukan komplotan perampok pada saat kendaraan pengirim sedang
pada proses pengiriman.

Alat ini bertujuan untuk mengurangi tingkat pencurian yang
disebabkan oleh kurang nya pengawasan perusahaan pusat terhadap
kendaraan pengiriman nya. Alat ini berfungsi dengan cara memonitoring
posisi dan berat muatan dari kendaraan secara realtime. Posisi dan
muatan dari kendaraan akan terpantau oleh pusat yang memantau nya
dari tampilan delphi 7 yang berisikan posisi dengan mengunakan media
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google maps serta berat yang tampil pada kolom di delphi 7. Alat ini
bekerja dengan cara mengirimkan pesan yang berupa posisi dan berat
dengan format SMS ke PC. Pada PC diperlukan koneksi internet guna
menampilkan google maps.

Karena kepraktisan nya alat ini selain dapat dipasang pada
kendaraan yang relatif besar seperti truk alat ini juga dapat dipasang
pada kendaraan roda dua. Pada proses pengiriman barang banyak
perusahaan ekspedisi menggunakan motor untuk menjangkau tempat
yang relatif terpencil seperti memasuki gang atau jalan kecil yang tidak
mampu dijangkau oleh truk. Alat ini hanya membutuhkan koneksi
internet yang lancar antara transceiver yan ada pada kendaraan serta
receiver yang ada pada pusat. Dengan adanya alat ini diharapkan dapat
mengurangi tingkat pencurian serta mengurangi beban perusahaan yang
harus membayar asuransi.
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BAB V
PENUTUP

Setelah perencanaan dan pembuatan alat serta pengujian dan
analisis selesai dilakukan dengan mendapat hasil yang terbaik, maka
dapat ditarik kesimpulan dan saran dari yang telah dilakukan sebagai
berikut.

5.1 Kesimpulan

Hasil dari pengujian serta analisa data dari Prototipe Sistem
Monitoring Berat Dan Posisi Kendaraan Bermuatan Dengan
Menggunakan Pc, dapat diambil kesimpulan sebagai berikut :

1. Sistem Monitoring posisi menggunakan GPS ini memiliki nilai
error yang kecil yaitu untuk latitude memiliki % error sebesar
0,002 % dan untuk % error dari longitude GPS adalah 0,004
%. Yang pada hitungan jarak masing masing dari % error ini
bernilai 10-15 m.

2. 'Untuk % error berat, memiliki % error sebesar 0,2 %. Data ini
didapatkan mengecek tampilan berat yang ada pada LCD dan
membandingkan dengan perhitungan secara teori. Sedangkan
untuk data berat beban yang tampil pada delphi 7 memiliki %
error sebesar 2,6 %.

3. Gangguan jaringan pada provider dapat menyebabkan
tertundanya pesan yang dikirim antara modem transmitter ke
modem receiver yang terpasang pada PC.

5.2 Saran

Saran yang dapat diberikan penulis yaitu dalam pengujian GPS
dilakukan sebaiknya di tempat terbuka sehingga GPS dapat menangkap
sinyal satelit dengan lebih cepat dan lebih akurat apabila dibandingkan
dengan melakukan pengujian di dalam ruangan. Untuk mekanik
timbangan dari loadcell sebaiknya diukur dulu luas penampang nya,
sehingga berat yang ada memiliki error yang kecil.
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LAMPIRAN A
LISTING PROGRAM

a. Program GPS dan Loadcell

/
This program was produced by the

CodeWizardAVR V2.04.4a Advanced

Automatic Program Generator

© Copyright 1998-2009 Pavel Haiduc, HP InfoTech s.r.1.
http://www.hpinfotech.com

Project :

Version :

Date :17/12/2013
Author : NeVaDa
Company : ITS Surabaya

Comments:

Chip type : ATmegal6

Program type : Application

AVR Core Clock frequency: 12.000000 MHz
Memory model : Small

External RAM size 10

Data Stack size : 256

#include <megal6.h>
#include <delay.h>
#include <math.h>
#include <stdlib.h>
int t=0,kirim;
/I Alphanumeric LCD Module functions
#asm
.equ __lcd_port=0x15 ;PORTC
#endasm
#include <lcd.h>

#ifndef RXB8



#define RXB8 1
#endif

#ifndef TXB8
#define TXB8 0
#endif

#ifndef UPE
#define UPE 2
#tendif

#ifndef DOR
#define DOR 3
#endif

#ifndef FE
#define FE 4
#endif

#ifndef UDRE
#define UDRE 5
#endif

#ifndef RXC
#define RXC 7
#endif

#define FRAMING_ERROR (1<<FE)

#define PARITY_ERROR (1<<UPE)

#define DATA_OVERRUN (1<<DOR)

#define DATA_REGISTER_EMPTY (1<<UDRE)
#define RX_COMPLETE (1<<RXC)

/lunsigned char lcd_buff[20];
unsigned char lcd_buff1[20];
unsigned char lcd_buff2[20];
/lunsigned char lcd_buff3[20];
/lunsigned char lcd_buff4[20];

A-2



/ldeklarasi variabel gps

/lunsigned char ind[10];

unsigned char longitude[15], latitude[15];

unsigned char cLintang[10],cBujur[10],linmen[10],bujmen[10];
/lunsigned char jam[15],satelite[10];

unsigned int iLintang,iBujur;

unsigned int Lintang=0,Bujur=0;

float fLintang, fBujur, lintGMAPS, bujurGMAPS;

/I USART Receiver buffer
#define RX_BUFFER_SIZE 8
char rx_buffer[RX_BUFFER_SIZE];

#if RX_BUFFER_SIZE<256

unsigned char rx_wr_index,rx_rd_index,rx_counter;
#else

unsigned int rx_wr_index,rx_rd_index,rx_counter;
#endif

/I This flag is set on USART Receiver buffer overflow
bit rx_buffer_overflow;

unsigned char buffgps[100];

unsigned int countgps=0;

unsigned char i;

/I USART Receiver interrupt service routine
interrupt [USART_RXC] void usart_rx_isr(void)
{

char status,data;

status=UCSRA;

data=UDR;

if(data=="$")
{
countgps=0;

}

buffgps[countgps]=data;
countgps++;



if(buffgps[countgps-1]==""")

if(buffgps[0]=="$' && buffgps[1]=="G' && buffgps[2]=='P' &&
buffgps[3]=='G' && buffgps[4]=='G' && buffgps[5]=="A")

{
I for(i=7;i<13;i++)

1 {

I jam[0]=buffgps[7];
I jam[1]=buffgps[8];
I jam[2]=""

Il jam[3]=buffgps[9];
1 jam[4]=buffgps[10];
I jam[5]=""

1 Jjam[6]=buffgps[11];
I jam[7]=buffgps[12];
1 }

for(i=18;i<=26;i++)
{
latitude[i-18]=buffgps]i];

if(i<20){
cLintang[i-18]=buffgpslil;
if(i==19)
iLintang=atoi(cLintang);

}

else{
linmen[i-20]=buffgps[i];

}

if(i==26){
fLintang=atof(linmen)/60;
lintGMAPS=iLintang+fLintang;
Lintang=lintGMAPS*1000000;
}
}
i++;
for(i=30;i<=39;i++)
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longitude[i-30]=buffgps]i];
if(i<33){
cBujur[i-30]=buffgpsli];
if(i==32)iBujur=atoi(cBujur);

else{
bujmen[i-33]=buffgps]i];

if(i==39){
fBujur=atof(bujmen)/60;
bujurGMAPS=iBujur+fBujur;
Bujur=bujurGMAPS*1000000;

}

}

i++;
I for(i=43;i<44;i++){
1l ind[0]=buffgps[43];// detekssi fix satelit
I }
I
1 for(i=45;i<47;i++){
/1 satelite[0]=buffgps[45];
1l satelite[1]=buffgps[46];
I }
1 countgps=0;

}
}

if ((status & (FRAMING_ERROR | PARITY_ERROR |
DATA_OVERRUN))==0)

rx_buffer[rx_wr_index]=data;
if (++rx_wr_index == RX_BUFFER_SIZE) rx_wr_index=0;
if (++rx_counter == RX_BUFFER_SIZE)

{

rx_counter=0;

rx_buffer_overflow=1;

j2

A-5



j
}

#ifndef DEBUG_TERMINAL 10 _

/! Get a character from the USART Receiver buffer
#define  ALTERNATE_GETCHAR _

#pragma used+

char getchar(void)

char data;

while (rx_counter==0);
data=rx_buffer[rx_rd_index];
if (++rx_rd_index == RX_BUFFER_SIZE) rx_rd_index=0;
#asm("cli")

--rx_counter;

#asm("sei")

return data;

}

#pragma used-

#endif

/I USART Transmitter buffer
#define TX_BUFFER_SIZE 8
char tx_buffer[TX_BUFFER_SIZE];

#if TX_BUFFER_SIZE<256

unsigned char tx_wr_index,tx_rd_index,tx_counter;
#else

unsigned int tx_wr_index,tx_rd_index,tx_counter;
#endif

/I USART Transmitter interrupt service routine
interrupt [USART _TXC] void usart_tx_isr(void)
{
if (tx_counter)
{
--tx_counter;
UDR=tx_buffer[tx_rd_index];
if (++tx_rd_index == TX_BUFFER_SIZE) tx_rd_index=0;
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}

#ifndef DEBUG_TERMINAL 10O

/I Write a character to the USART Transmitter buffer

#define  ALTERNATE_PUTCHAR _

#pragma used+

void putchar(char c)

{

while (tx_counter == TX_BUFFER_SIZE);

#asm("cli")

if (tx_counter || (UCSRA & DATA_REGISTER_EMPTY)==0))

tx_buffer[tx_wr_index]=c;
if (++tx_wr_index == TX_BUFFER_SIZE) tx_wr_index=0;
++tx_counter;
}
else
UDR=c;
#asm("'sei")

#pragma used-
#endif

// Standard Input/Output functions
#include <stdio.h>

interrupt [TIMO_OVF] void timer0_ovf_isr(void)
{
TCNTO0=0x21;
t++;
if (t==3)
{
kirim=1;
t=0;
s
}

void main(void)



{

/I Declare your local variables here

/I Input/Output Ports initialization

/] Port A initialization

/l Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In
Funcl=In FuncO=In

[l State7=T State6=T State5=T State4=T State3=T State2=T Statel=T
StateO=T

PORTA=0x00;

DDRA=0xFF;

// Port B initialization

// Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In
Funcl=In FuncO=In

/] State7=T State6=T State5=T State4=T State3=T State2=T Statel=T
State0=T

PORTB=0x00;

DDRB=0x00;

/I Port C initialization

// Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In
Funcl=In FuncO=In

/I State7=T State6=T State5=T State4=T State3=T State2=T Statel=T
State0=T

PORTC=0x00;

DDRC=0x00;

// Port D initialization

/l Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In
Funcl=In FuncO=In

// State7=T State6=T State5=T State4=T State3=T State2=T Statel=T
State0=T

PORTD=0x00;

DDRD=0x00;

/I Timer/Counter 0 initialization
/I Clock source: System Clock
/I Clock value: 11.719 kHz



/I Mode: Normal top=FFh

/I OCO output: Disconnected
TCCRO0=0x05;
TCNTO0=0x21;
OCR0=0x00;

[/l Timer/Counter 1 initialization
/l Clock source: System Clock

/I Clock value: Timerl Stopped

// Mode: Normal top=FFFFh

/l OC1A output: Discon.

/[ OC1B output: Discon.

/I Noise Canceler: Off

/I Input Capture on Falling Edge
/[ Timer1 Overflow Interrupt: Off
/[ Input Capture Interrupt: Off

/I Compare A Match Interrupt: Off
/I Compare B Match Interrupt: Off
TCCR1A=0x00;
TCCR1B=0x00;
TCNT1H=0x00;

TCNT1L=0x00;

ICR1H=0x00;

ICR1L=0x00;

OCR1AH=0x00;
OCR1AL=0x00;
OCR1BH=0x00;
OCR1BL=0x00;

/I Timer/Counter 2 initialization
/I Clock source: System Clock
/I Clock value: Timer2 Stopped
/l Mode: Normal top=FFh

/I OC2 output: Disconnected
ASSR=0x00;

TCCR2=0x00;

TCNT2=0x00;

OCR2=0x00;



/I External Interrupt(s) initialization
/I INTO: Off

/I INT1: Off

/I INT2: Off

MCUCR=0x00;

MCUCSR=0x00;

/[ Timer(s)/Counter(s) Interrupt(s) initialization
TIMSK=0x00;

/I'USART initialization

/l Communication Parameters: 8 Data, 1 Stop, No Parity
/I USART Receiver: On

/I USART Transmitter: On

/I USART Mode: Asynchronous
/I USART Baud Rate: 4800
UCSRA=0x00;

UCSRB=0xD8;

UCSRC=0x86;

UBRRH=0x00;

UBRRL=0x9B;

/I Analog Comparator initialization

/I Analog Comparator: Off

/I Analog Comparator Input Capture by Timer/Counter 1: Off
ACSR=0x80;

SFIOR=0x00;

/I LCD module initialization
lcd_init(16);

/I Global enable interrupts
#asm("sei")

Kirim=0;

while (1)

{
while (kirim==0)
{

/I Place your code here
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[Isprintf(lcd_buff,"%s",jam);
/llcd_gotoxy(0,0);
/llcd_putsf(*Jam :");
/Nlcd_puts(led_buff);

sprintf(lcd_buffl,"-%f" lintGMAPS);
Icd_gotoxy(0,0);

lcd_putsf(*'Lat :");
lcd_puts(lcd_buffl);

sprintf(lcd_buff2,"%f",bujurGMAPS);
lcd_gotoxy(0,1);

lcd_putsf('Lon :");
Icd_puts(lcd_buff2);

delay_ms(100);

kirim=1;

[lprintf("#-%f#%f\r", [intGMAPS, bujurGMAPS);

/I if (mnt%1==0 && dtk<=2)

I {

1 sms();
I }

i

Il printf("#-%H#%MAr", [iINtGMAPS, bujurGMAPS);
X

/Ivoid sms()

I {

/I I/Kirim SMS

/I printf("AT+CMGF=1"); //Mengeset Modem sebagai Mode text
/I putchar(13);

/I putchar(10);

/I delay_ms(100);

/[ printf("AT+CMGS="); //Mengirim SMS
/I putchar(34); //karakter "

/I printf("085733926379"); //No. Tujuan

/I putchar(34); // karakter "
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/I putchar(13); // enter

/I delay_ms(1000);

/I printf("a-%fb%fcMOTOR 1d",lintGMAPS,bujurGMAPS); // isi
data yang akan dikirimkan

/I putchar(13); //enter

/[ delay_ms(1000);

/I putchar(26); // karakter ctrl+z

/[ putchar(13);

/I putchar(10);

/I delay_ms(1000);
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b. Program Delphi
unit fMain;

interface

uses

Windows, Messages, SysUtils, Variants, Classes, Graphics, Controls,
Forms,

Dialogs, OleCtrls, SHDocVw, StdCtrls, ExtCtrls, XPMan,
ComCitrls,MSHTML,

DBCtrls, Grids, DBGrids, CPort, DB, ADODB,;

type
TfrmMain = class(TForm)

WebBrowserl: TWebBrowser;
PanelHeader: TPanel;
XPManifestl: TXPManifest;
LabelLatitude: TLabel;
LabelLongitude: TLabel;
Longitude: TEdit;
Latitude: TEdit;
ButtonClearMarkers: TButton;
DataSourcel: TDataSource;
OpenDialogl: TOpenDialog;
ComPortl: TComPort;
Button1: TButton;
Labell: TLabel;
Label2: TLabel;
Editl: TEdit;
Button2: TButton;
Label3: TLabel;
Edit2: TEdit;
Timerl: TTimer;
Label4: TLabel;
ButtonGotol_ocation: TButton;
Button3: TButton;
ADOTablel: TADOTable;
ADOConnectionl: TADOConnection;
Label5: TLabel;
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DBGrid1: TDBGrid,;
procedure FormCreate(Sender: TObject);
procedure ButtonGotoL ocationClick(Sender: TObject);
procedure CheckBoxTrafficClick(Sender: TObject);
procedure CheckBoxBicyclingClick(Sender: TObject);
procedure CheckBoxStreeViewClick(Sender: TObject);
procedure ButtonClearMarkersClick(Sender: TObject);
procedure ComPort1RxChar(Sender: TObject; Count: Integer);
procedure Button1Click(Sender: TObject);
procedure Button2Click(Sender: TObject);
procedure Timer1Timer(Sender: TObject);
procedure FormClose(Sender: TObject; var Action: TCloseAction);
procedure Button3Click(Sender: TObject);

private
{ Private declarations }
HTMLWindow2: IHTMLWindowz2;

public
{ Public declarations }

end,;

var
frmMain: TfrmMain;
isi:TStringList;
data,datal,data2,data3:string;
implementation

uses
ActiveX;

{$R *.dfm}

const

HTMLStr: AnsiString = //untuk buka halaman halaman web yamg
mengawali terjadinya google maps dalam const String

'<html> '+

'<head> '+

'<meta name="viewport" content="initial-scale=1.0, user-scalable=yes"
>+
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'<script type="text/javascript"
src="http://maps.google.com/maps/api/js?sensor=true"></script> '+
'<script type="text/javascript"> '+

+
'+ /IDeklarasikan variabel yang akan digunakan dalam fungsi
javascript
' var geocoder; '+ /Imenampilkan data ke peta
' var map; '+ //Imenampilkan peta
" var trafficLayer;'+ /Imenampilkan lalu lintas
' var bikeLayer;'+ //menampilkan lintasan bersepeda
' var markersArray = [];'+ //sebagai penanda posisi
"+
"+

" function initialize() { '+
' geocoder = new google.maps.Geocoder();'+
' var lating = new google.maps.LatLng(-7.28167314,112.7898994); '+
/IMengatur koordinat awal untuk peta
' var myOptions = { '+
zoom: 13, '+
center: lating, '+
mapTypeld: google.maps.MapTypeld. ROADMAP '+
/IMengatur jenis standar peta
0.0
' map = new
google.maps.Map(document.getElementByld("map_canvas"),
myOptions); '+
' trafficLayer = new google.maps.TrafficLayer();'+ /[Buat contoh
lalu lintas Lapisan
" bikeLayer = new google.maps.BicyclingLayer();'+ //Buat
contoh lintasan sepeda
' map.set("streetViewControl", false);'+ /Imengetahui
jalan
YN
"+
"+
" function codeAddress(address) { '+  //fungsi untuk menerjemahkan
dan penanda alamat untuk mengkoordinasikan dan menempatkan alamat
" if (geocoder) {'+

geocoder.geocode( { address: address}, function(results, status) { '+
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if (status == google.maps.GeocoderStatus.OK) {'+
map.setCenter(results[0].geometry.location);'+
PutMarker(results[0].geometry.location.lat(),
results[0].geometry.location.Ing(),
results[0].geometry.location.lat()+","+results[0].geometry.location.Ing())
4
' }else {'+
; alert("Geocode was not successful for the following reason: " +
status);'+
] o
e,
T, U
B
"+
"+
' function GotoLatLng(Lat, Lang) { '+ //Mengatur peta dalam
koordinat dan menempatkan penanda
" var lating = new google.maps.LatLng(Lat,Lang);'+
map.setCenter(lating);'+
" PutMarker(Lat, Lang, Lat+","+Lang);'+
R
"+
"+
‘function ClearMarkers() { '+  //menghapus penanda
" if (markersArray) { "+
for (i in markersArray) { '+
markersArray[i].setMap(null); '+
Y
g
g
"+
' function PutMarker(Lat, Lang, Msg) { '+ //menandai posisi garis
lintang dan bujur
' var lating = new google.maps.LatLng(Lat,Lang);'+
' var marker = new google.maps.Marker({'+
' position: lating, '+
map: map,'+
" title: Msg+" ("+Lat+","+Lang+")""+

Ch
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" markersArray.push(marker); '+

] }l+

"+

"+

' function TrafficOn() { trafficLayer.setMap(map); }'+  //Aktifkan
layer Lalu Lintas

"+

' function TrafficOff() { trafficLayer.setMap(null); }'+
/Imenonaktifkan layer lalu lintas

"+

' function BicyclingOn() { bikeLayer.setMap(map); }'+ /I Aktifkan
layer lintasan sepeda

"+

" function BicyclingOff(){ bikeLayer.setMap(null);}'+
/Imenonaktifkan layer lintasan sepeda

"+

" function StreetViewOn() { map.set("streetViewControl", true); }'+
/I Aktifkan tampilan jalan

"+

" function StreetViewOff() { map.set("streetVViewControl", false); }'+
/Imenonaktifkan tampilan jalan

"+

"+'</script> '+

'</head> "+

'<body onload="initialize()"> '+

' <div id="map_canvas" style="width:100%; height:100%"></div> '+
/lukuran panjang dan lebar tampilan google maps

'</body> '+

'</html>";

procedure TfrmMain.FormCreate(Sender: TObject);

var
aStream  : TMemoryStream;
begin

WebBrowserl.Navigate('about:blank’); //Mengatur lokasi ke

halaman kosong
if Assigned(WebBrowserl.Document) then

begin
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aStream := TMemoryStream.Create; /Imembuat memory system
untuk memuat halaman dari string
try
aStream.WriteBuffer(Pointer(HTMLStr)”, Length(HT MLStr));
//Salin string ke listing
/[aStream.Write(HTMLStr[1], Length(HTMLStr));
aStream.Seek(0, soFromBeginning);
(WebBrowserl.Document as
IPersistStreamInit). Load(TStreamAdapter.Create(aStream));
//Memuat halaman dari listing
finally
aStream.Free;
end;
HTMLWindow?2 := (WebBrowser1.Document as
IHTMLDocument2).parentWindow //Mengatur contoh dari
parentWindow untuk memanggil fungsi javascripts

end;
end;

procedure TfrmMain.ButtonGotoLocationClick(Sender: TObject);
begin //Panggil kode fungsi Alamat untuk pergi ke alamat
yang dituju

HTMLWindow2.execScript(Format('GotoLatLng(%s,%s)',[Latitude. Tex
t,Longitude. Text]), 'JavaScript’);
end;

procedure TfrmMain.ButtonClearMarkersClick(Sender: TObject);
begin

HTMLWindow?2.execScript('ClearMarkers()', 'JavaScript’)
/Imenghapus penanda
end;

procedure TfrmMain.CheckBoxStreeViewClick(Sender: TObject);

begin
//if CheckBoxStreeView.Checked then
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/IHTMLWindow?2.execScript('StreetViewOn()', 'JavaScript')
/IAktifkan opsi tampilan jalan

/lelse

/IHTMLWindow?2.execScript('StreetViewOff()', 'JavaScript’);
/INonaktifkan opsi tampilan jalan

end;

procedure TfrmMain.CheckBoxBicyclingClick(Sender: TObject);
begin

/if CheckBoxBicycling.Checked then

//HTMLWindow2.execScript('BicyclingOn()', 'JavaScript’)
/IAktifkan lintasan sepeda

/lelse

//HTMLWindow2.execScript('BicyclingOff()', ‘JavaScript');
/INonaktifkan lintasan sepeda
end;

procedure TfrmMain.CheckBoxTrafficClick(Sender: TObject);
begin
//if CheckBoxTraffic.Checked then
//HTMLWindow2.execScript(‘TrafficOn()', 'JavaScript’)
/[ Aktifkan Lalu Lintas Lihat pilihan
/lelse
/IHTMLWindow2.execScript('TrafficOff()', 'JavaScript’);
/INonaktifkan Lalu Lintas Lihat pilihan
end;

procedure TfrmMain.ComPort1RxChar(Sender: TObject; Count:
Integer);
var a,n,i,al,a2,a3,a4:Integer;
jml,number,sms,d:string;
begin
ComPort1.ReadStr(data, Count); /Imembaca semua data serial
/Imemol.Text:=data;
d:=";
/Ibaca sms masuk
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if (Pos('+CMT]I',data)>0) then
begin
a:=Pos(',',data);
n:=a+l;
while(n<Length(data)-1) do
begin
d:=d+data[n];
n:=n+l,
end;
jml:=d;

Sleep(200);
ComPortl.WriteStr(AT+CMGR="+d+#13);
Sleep(250);

end;

if (Pos('+CMGR',data)>0) then
begin
/Ipisah nomer

for i:=nto a-1 do
d:=d+data[i];

number:=d;

sleep(200);

/Ipisah data sms
="
sms:=";
sleep(100);
a:=pos(""+#13,data);
n:=a+3;
a:=pos(#13#10+'0OK',data);
for i:=ntoa-3 do
begin
d:=d+data[i];
end;
sms:=d,
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sleep(500);

/I proses program
al:=Pos('a’,sms);
a2:=Pos('b’,sms);
a3:=Pos('c',sms);
ad:=Pos('d',sms);

datal:="; data2:="; data3:=";
for i:=al+1to a2-1 do
begin
datal:=datal+smsli];
end;
for i:=a2+1toa3-1do
begin
data2:=data2+smsli];
end;
for i:=a3+1 to a4-1 do
begin
data3:=data3+smsli];
end;
sleep(100);
Latitude.Text:=datal;
Longitude. Text:=data2;
edit2. Text:=data3;

//masukkan data ke access

if (latitude. Text<>") and (longitude. Text<>") then

begin

ADOTablel.Open;

/IADOTablel.Locate('ID Kendaraan',data3,[]);

ADOTablel.Append;

ADOTablel.FieldByName('Latitude'). AsString:=datal;
ADOTablel.FieldByName('Longitude).AsString:=data2;
ADOTablel.FieldByName('Berat').AsString:=data3;

ADOTablel.FieldByName('Waktu').AsString:=DateTimeToStr(Now);
ADOTablel.Post;
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sleep(10);

HTMLWindow?2.execScript(Format('‘GotoLatLng(%s,%s)',[datal,data2]
), 'JavaScript');

/Ihapus SMS
/lif(jml="10") then
//begin
/IComPort1.WriteStr(AT+CMGD=1,4'+#13);
//sleep(1000);
/lend;
end;
end;
end;

procedure TfrmMain.Button1Click(Sender: TObject);
begin

comportl.ShowSetupDialog;

comportl.Open;

end;

procedure TfrmMain.Button2Click(Sender: TObject);

begin

OpenDialogl.Execute;
Editl.Text:=OpenDialogl.FileName;

ADOConnection1.ConnectionString:='Provider=Microsoft. ACE.OLED
B.12.0;User ID=Admin;'+

'Data Source="+OpenDialogl.FileName+

":"Mode=Share Deny None;Jet OLEDB:System
database=""+

"":Jet OLEDB:Registry Path="";Jet
OLEDB:Database Password="";'+

'Jet OLEDB:Engine Type=6;Jet OLEDB:Database
Locking Mode=1;'+

‘Jet OLEDB:Global Partial Bulk Ops=2;Jet
OLEDB:Global Bulk Transactions=1;'+

‘Jet OLEDB:New Database Password="";Jet
OLEDB:Create System Database=False;'+

A-22



'Jet OLEDB:Encrypt Database=False;Jet
OLEDB:Don"t Copy Locale on Compact=False;'+

‘Jet OLEDB:Compact Without Replica
Repair=False;Jet OLEDB:SFP=False;'+

‘Jet OLEDB:Support Complex Data=False;’;
ADOTablel.Open;

end;

procedure TfrmMain.Timer1Timer(Sender: TObject);
begin

Label4.Caption := DateTimeToStr(Now);

end;

procedure TfrmMain.FormClose(Sender: TObject; var Action:
TCloseAction);

begin

adotablel.Close;

comportl.close;

end;

procedure TfrmMain.Button3Click(Sender: TObject);
begin

ComPortl.WriteStr(AT+CMGD=1,4'+#13);
sleep(1000);

end;

end.
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LAMPIRAN B
DATASHEET

POLST/R

PMB-688 GPS module

PMB-888 FEATURES
Baiftin SiRFastarill chiposts recarars give unparaisied GRS performance and precsion 20 parai sl
satellitestracking channeis for fast acquisition and reacguasbon.
Buif«in FEAASECGNCS Damodulator.
Low power consunption and uitra mni se only 33x30mm.
Baiksin rechargeable battery for backup memory and ATC backup.
Zupport NMEAQTE3 +2.2 dats pratoecl.
Enhanced algarithma. pnaviding superior mavigation perfarmanca in urban, canyon and fcliaga
enviranments.
For Car Navigation, Manne Navgabon, Flest Management. AVL and Location-Based Saraces,
Autn Pilct, Personal Naviga®an ar tounng devices, Tracking devicas/systmms and Mapping davices
appiication.

Inciuds BF MECX comnecsior|Oobonal: Active Antenna)

39 mm

A3 mm
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PME-BEE Specifications

CPE IC SR Fstar il
[Rmcaiver: Tracking up to 20 sats|ites L1, 167542 MHz C/A code
JAssuracy Pasition: 2DREMS approomadaly 5m, WAAS suppart
city: 0.1 mis without SA impozad
Time: sipec
Pcqueatticn Timen: |Cold Stast: 429ac (Avarage)
‘Warm Start:  3Esac | Average)
Heot Start: 1smc (Min
B raitwiby Acquisition: «148d8m
Tracking: «1E49 d&m
O yramice TBLO0m (Max.)

B15mis (Max. )

Accaleration: =dg  [Max}

pdangation update

Cnce per sscand

EE
[Zarial Port TTL
Haud Rats 4800 bps (Opticnal 8800, 19300, 383400 bpa)

[Cutput Vessags:

MWMEADTEI V2.2 GGA, GEV, GEA, RMC {optional VTG, GLL)

[Datum:

WWES 84

Power suppiy

DC 3.3V = 5V

Fawer

[Consumption :

Typical 85mA & 124

LED Function

Pawar on/off and Mavigation

[Cperating Tamgp.:

=20+ T0C

[Eiorage Tamg.:

=30°C—85C

rumidity:

E%-05%

JAnbanna Typa:

Buitein paich anbanna

[RE Connecior

MMCK type [Dpbonal : Actwe Aniennal
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3 Genaral Presantation

3.1 De=oription

The Fastrack 13028 descintian @ givan in the Figens 4 Dalow.

Figure 4: Fastrack 13088 genensl desoription

VBAECOM confiduntial £ Page: 1@ BT
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Mahy i wrrrinta

I additenn, Tven halding bridies ana prowded oo tighten the W1 3083 on & Supoart.

Figurs B: Fastrack M13088 holding bridiss

WBAVBCOM confidental § Paga: 36/ &5

Thia dscumarnrt s tha sols s axciushes prosarty of WAVEDOM. Not to ba Setriscriad oo dhvulgess
withairt prior wriisen agresmant.
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A.2 Extarnal Conneotions

3.2.1 Connestank

3.2.1.1 Anténna Connestar

Tha afTanne SSONEEa @ & EMA Tmd Sonnietsr for & S0 0 AF 0o malT-an.

Bhis eanmasesr for

———
[ Leel olps Bobobilyl (2

-
Figurs & Sk connactor for sntenns conmnesotion

3.2.1.2 Powsr Bupply Cannaator
Thia Sdra’ Bl GEly SANMEETLT & 4 450 Mo FIT sannasiar farn
=  exTarnEl DG Posckr Bupply cannaatian,
= GPFI0& 2aNMEETon (Tied Eanaral Purpsds InoutDuTout & F=lal-H- i @zl
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i S
210 | 5
SX, Mgt
—
Fgurs 7: Power supply connestor
WBVEBCOM confidental £ Page: 31/ 85

This documant s the sols snd acciuslve property of WAVECDM. Not to be deiriouied o divuigsd
ittt prior wrizan agresmant.
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1 WeSATTERY Posar Barmary woltage svpur: | Hagh curnant
Suppy VOEE W MR

i 192 Tyn
o 32W Max.

2 Gk P Sround
SUDDy
3 foia s O | SRACEIER Canaral Furoods
NIBUTaU T
= GRDE O | CRACEIEX Canaral Furooda

Ly R T el = T

Wwrriimg:
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3.2.1.3 Bub HD 1B-piri Cannisr
Tha Sub D high danety 15-pin connestor & wead Tar
« FEI33 sarial nk sonnesTan,
o AL BnER (isrssnong &nd S Daker) COnNGITan,

«  BOOT and AESET Rignal cannastan

WBAVE OO confidental Pagas: 33/ &5

This documant la the sols sd axciusive propesty of WAVECDM. Mot to be dwirkerisd or divuiged
ittt prior arisan agresmant.

W PRI K13 UG0, 001 003 Novambar 11, 3008
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Table 2: Bub HD 15-pin connector description

Pin # Bignal o | wWops Dwsoriprsion Commant
(CCITT § ElA)
COCDYWCT 109 0O | aTaxDaRD RE232
==zan Data Carsar Detec:
z CTRDVCTiD3 I STANDARD RE233
==zaz Tranamit s el dats
3 s00T cMios Baot Thaé Signal muEt
-1
ponnecTed. ITs
L@ IS EIFiEThy
FaEEe el T
Wiansy of
SO PR TR
futalEE
2 CRICIP I Acraing Bdicraphane
Do Tivia lina
] CARAIC2N | A0Eag Bl 2ro pTna
PR ETeE i
B CRAXDVCT102 O | STAMNDARD 8232
=zza7 SRIEive Eefa datE
T COaRCTIaT O | sTANDARD FE232
=2333 Data Sat Faady
B COTR/CT108-2 1 STANDARD FE232
==za2 Data Tarminal Sasdy
- GMD Enmnund
1a CBPKZF u] Anaog Spmakar
SO Uil i
11 CCTa/CT 1D O | STAMDARD RE3I33
==333 Claar Ta Band
12 CRTICTIDES I STAMDARD FRE233
=333 Aegueat To Sard
i3 CRI'CTI2S O | STAMNDARD _ R=E332
==za2 Aing Indicatar
1< o BanriTt Woiralagss CPLU® raman | 2A0T vl o
15 ju] Ay Spmakar
g aTE e
VWBWVECONM confdental Pags: 33 85

Thia documant s the sols and acciusive propesty of WAVECDOM. Mot to ba distriooied o divuiged
ittt prior arioen agreamant.

WA_PR_RI3 G0, D04 -003 Wowembar 11, 3008
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3.2.2 Pawvir supply cable

rmcicr kicea
Miop- Fie 3.3

GRS GPFIT4
Figurs & Power supply oabls
Companent Characteretios
Pz rn-Fr AONNRREAF | PRt fumBbes MOLEX 230350400
g
Cazia Cable wngr: -
Wira Cona! Tned soppar 24 x 0.2 mm
Seetion: 0.75 mmr?

WBVECOM confidental £

witshzart priar arhsan agresmant.
Wil PR 113 UG0, D01 -003
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gkp § werir

Fastrack M1308E User Guids
Basl Fewtures and Services

4 Basic Faatures and Services

Basc features of the W130BE and avalable sasvices af So™manzed in INe Eoe
vl e

Tabls 3; Baslo festures of the k13088
Cribd | DS
Cinan AT prograrmne e
NATvE axecu o of embedded slandard ANE| T aoolicatan,
Crmmorm AT ssmmand sraation,

CLTam anphisatat IDhafy Sraaton,
Stardalaneg Soeratan.

Baandard | 200 MHZ 4 B0 MHZ
E-G3BM compliant
Durput powar! class 4 [2W). | Output cower: cael 1 [1WL
Fully samaliant with ETSI Fully campliane weath £
GEN shama 2 & ovall MS. phase 2 = amall WS
aPRs ass 0

PBCCH supnart.

Codirg scharvee: G551 OB,

CormMpilnT with ERMEE{hia.

Emnadded TOMIP stack (apmonal).

Imieriaces | SEZ32 (V.240ZE) Serial MTerTacs SupDarting!

i Baud rem (bl 300, 800, 1300, 2400, ABDD, S800,
18200, ZE400, S7E04Q, 115200,

s Aumabauding (bimets): 3200, 4500, 500, 12200, 33200,

STEQ0

2 Cararal Porposs [nounOuroot gateds (EF10E] avac e

3 W BIr inmarTaesn.

AT sarmemand et based on V.25wer and GBM 07.05 & O7.07.
Dinan AT® interface Tor @ oedded apoiicatan.

BB Taxt B FOLU.

PainT T Pt (WA TR0,

Call proadoast

WVWBVECOM confidentisl § Pags: 35 | 68

Thia documant Is the sols »nd axciushve propesty of WAVECOM. Kot to ba dietricoied or divuiged
withaort prior artsen agresmant.

WIRPRL_AA13 LIDD, 004 003 Nowembar 11, 2008
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WIINERODAN

Mykr iy g

Fastrack M1308B User Gulds

DaLE SRt Gl oh i,
Tratasarent and Non TrREnsoesen T moded.

Ua 1 14,200 e,
WMMF Class 2 error cormactan
W2 il dATE SOrORRERinn

Aoraeratis fax group 3iziass 1 and Class 2}

Echo canealiation
Minile PEduTan
T Py
SrrRTgeTTy S,

FMfEnsed Full Hate &nd Hall Rate O5e et
I

Caill Darsing

hultiparmy

Caill swaiting and sall hatd,
Callirygy i Santty.
Advice of crarge.

JEED

DT povsar Sunoty
Sl Tora Slook with calandar
Cormohate anialding

For ather detaed technical charsctessvcs, mefer o Chaprer B,

=
VWBVECOM confidentisl £

Thia dscumant o tha sols amd axsiushes prosasty of WAVEDOM. Kot to ba dwiriscied or dheulgss

wishaart prior varitan agresmant.

WiN_PRI_MI13_UGD D01 003
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7 Functional Description

7.1 Architeotura

! FASTRACK M13088 i
i :
1

- - AEZa2 - .

o = nmrtaca | s BMA 1

1
¥ VEE i
WEOREZS i
BOOT = !
1
REBET
i s Infmenal Guick '
1
: i Wirsisss CPU" -
Audig " ‘P
. nimrface | :_u.
- 1
1
- !
1 - !

o . : :
wemuTTERY 1 i
ShounD: SiM card ™ ..a_ !

Sockan ' Holder |
T P H
[T ] 1
o :
Fgurs 12: Funoticnal arohtecturs

WBAVBCOA confidential B

FPags: 41 | 88

Thia dscumarnrt o tha sals s arciushes progasty of WAVEDOM. Mot to ba Setriconad or divuiges

withaiat prior Awriten agresmant.
WA PRI RA13 UED0, 004 ~003

B-11

Howvambar 19, 2008



8.2 Eleotrical Charaoteristios

8.2 1 Powsar Supply

Table 15; Electrical chamcteristics

Dperating Voltage |55/ 1o 52 W 0OC [ZEM or DCS or ERREL
L L]
Mmodrmasm currsnt |20 2 .E.-un-'n:,-:
I AFuakats
Bt
Tha h1308B

il DEFNENGTY SowiEfed SRZe The BoWEr Sonfly & connetted. The
faliawying Tanhe descries Tha Sondequantes of Swvar-wvaitage and onder-waitaga waith
thia Fastrazk MY 20EE.

Yarnina:

Al the Inpast volteges specification desaribed In this chapter are ot the M1308B Input
Whills powering the M13088, take Irto scccunt the input drop ceussd by the power
mmmmmummhmmmnu and 230

Tabis 14: Effects of power supply defsat
I the voltags. then

Tulls balosw 5.5

T EERM S0 ARt SATOMN 8 N0 GuaranTead

& owar 32 W

tra M S0EE guars TiEes 1TE T DFDTERET .
TGRS Deakil,

e B2
leantinuous svarvaltagal

tha promecTion of The W1S08E i dana by tha
fusd [The Bupsy valtege is dmasnneeteed]).

Tha fuka = & 200 ma 250 vV FAET-ALCTI
R TEn R et e oad

i3 E*0svv. Bad Chaprar 10 far

Tha fallowving wable prowvdes eformation on povwer consumptan of Tha FasTack
M1 SDEE, ARELMIMG &N SSETET NG TR DEraTure of

=25 "Co&red uming & 3 W SIM card

mcﬂm‘" eonfdsmtisl B Paga: B0 BB
Thia documant | tha soks and axciusive property of WAVECDOM. ot to be dietricoied or divuigesd
ittt prior arioen agraamant.

WA PR RA13 UE0, D04 003

Howembar 19, 2308
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Brmar Mschine B Dechian

1 MMEA Messages

21 CGemeral Format of NMEA Mesages

WMEA meismpes uis the ASCH charcer et and have o delirad formal. Each meidags bonne with & § (hex
4] ard end with @ carviage reloen ard liee f22d [kex SxlD Dol repressmizd as <CR=><LF) Each
mekiigs coninili of ime or mees Tizidi ol ASCIH foterd amd memisers, ispanatal by cormemai. AR the Lo Feid,
ind bfies the «CR><LF> is @ chodtium conditicg of in afcridk (%, hea (nla] folossd By wo ASCH
2e chcchhurs The chibtiom s tumpulsl id the Bvhuive

chanictin réproicnbng e bexadecimal widus ol
OF. off &l chariciins bebwescn the § ard *® chizacizr.

Tale I-1 ilhaitraied (he MMEA culpulfinpul mouides pisamdiina

Tale 1-1: KMEA oulpalirpull moidags parensizni

Pursmutsr Exsmple Canteats

Stmri SORGGA i saiies Idertifer. lepul metwanss bopr a0 MED 100,
SPSRF=MID

Seyuencs Diata W cuiaes sperifi dita. Refer lo o apaiific mosiigs ioton e

Sedada, S ala¥ defiedion.

Checkies *CKELM CESUN i & Bwu-hza ASCIH chanicier. Check iumi i rogumid =
all ompu] il
P lucadd SR <L F= Each msuidps i lermirated wing Cisriage Féluen [CR) Lins Fesd

{LF) whick irs \r'n. Betisas 'sie ars nal prsiable ASCT
chirasicni, oy ere amilled from the sxampls itrmgi, bul ol b
il B lermmile The mskags @rd cecis he riesteer Lo procsi
mpel meeeaEs

Noin:
{1 A Swlelr i ] prepristary NEES mangey ary regwirnd, nang are gpdiaeal and see coems
alnrtesiial.
i [ same mumerlz falde represenning a siegle deva alewrnt, leading ravcs befare 2
decimal are runpressed. A single 0% characrer precedieg the decimal polnr iy
moteained fn costposmt aumere prisurer fraoch ar L4 T or LONG), leadieg sever

anr supprested oely an dhe fefimon efemenr. Traiiieg seves are nar nupsressad

11 NMEA CGurpet Messages

Takie 2.2: SIM1E Freguertly Lied KMEA Duipul Medsages

|I‘|.-h.: |Dn_r|'pll-

EIM I E_%MIEA_ Masagm,_ SpciScation 18 T 1 1
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Brmar Meching Evan Mehilan

Ga Teree, porkition and Ex bppe dala

GILL Labibals, loegrhuads, LTC lme ol poston Fx e ililui

GEA GiPE reeeiver operalivg reoud &, el Eitg wis] in B poditon sabalion, and DOP velues
GHY Mumber ol GPS GalefGle m o vaw dalelhils 1D rucben, Svalion, acmnll, & SN vaxd
BT Terme, dae, podition, courie ind spesd dila

TG Cowrss and apead il ion eelalive L the grousd

FdiTY PPS imey meumsgs (ipnckbroniesd 1o PPS

154 Exters el Eplbrratria ACKE

1a& W ey | arad Exception Cord e

Al dewiption of g |nted WMEA o

St provided i the followin,

SN NS Wemapm Speciiceiion 100 L]

B-14

schioma

T -




== Srmar Viscaine Saan Dechilae

p A | Muidage 1D GEA: Clobal Peditining Spilim Flasd Duala
Tkl 1-3 corfani e valus for the Blusicg sximple
SOPGHA 0025 000,31 133168k, 12121 2862 E | 00009, 35,9, M, 7.0 ML D000+ 5 el s L P

Tasle I-3: Gl Duta Forma

P gk Call | il
S s |D SGPGGA G0A procal heder
LTC Time: SRR

Latiliele 1565 o ]

B lralicaton K Nk or Smiath

EXd e icitar E Emcast ur Wesisil
Pesiition P ledicates Sex Table 24

w R el
HOO @ Hisrooorka! Ciiuton 6l Présiion
MSL ANtz 169
Lirsita M
Cizoad Sepunaitazn e i ie-cllpieid icpanor.

Ellipucnd altiude = MEL Alitds = Geoid Scpanition.

Lirsita M mEiin
Az of DIl Core ] Befl fisidi when DGPS mocol misd

DHIE Rl Shatorn KD 000

ke 55

SCR=<LF= Erd ol mbidays eminilion

Takie 14 Padition Fze Ieadicalir

Vidas Deripilion
a Fix potarinbit or invalid

EPS BPE Mo, fin valal
1 Drillzr=riial (PS, SPS Mods, fix vatal
3-5
H eny Minde, fix walid

Moler Acall Sabe o devived from all the pararmstord il ie the softsire. Thas ircieded the mirimem nomier

e o ragursd, iy DO miik isfling, préiende of DGPS aenciord, k. INbe S&lacll or tursnl
wallmart scllivg revsing el @ leclar id mel, then ket Basler 6 ool me, Lhe ddluion will be kel

v,

EIMIE_%MEA_ Mamage Specifcailon 158 ® = 1o
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Datasheet

3133 - Micro Load Cell (D-5kg) - CZL635

Contents

What do you have to know?

How does it work - For curious people
Installation

Calibration

Product Specifications

Glossary

WOk R R

What do you have to know?

A load cell & a force sendng module - 8 canefully designed metal structune, with small dements calied strain gaugas
mountid i pracie locations on the dructine, Load cells am designed b measuns a specfic force, and ignone other
forces being appliied. The electrical signal output by the load cell & very small and requires specialized amplification.
Forunately, the 1045 PhidgetBridge will perform all the amplification and of the

output.

Load cells are designed to mezsune force in one direction.  They will often measure force in obher directions, but the
sersor senstivity will be different, since parts of Hve foad ol operabing under compression ans now b tenslon, and
wiCE versa.

How does it work - For curious people

Strain-gauge load cebs comvert the ad acting on them into sectrical signali. The measising i done with very small
ressistor patterns called Sirain gauges - affectiely Small, fexible croult boands, The gauges ane bonded ontg & beam
or structural member that deforms when weight & applied, in turn deforming the strain-gauge. As the strain gauge
Is defarmed, its electrical resistence chamges in propoction o the load.

The changes to the droutt caused by foree ks much smalier than the changes caused by variation in terperatune.
Higher quailty load cells cancel out the effects of lemparature using bwa technigues. By matching the exparsion
rabe of the strain gauge to the expansion rate of the metal IS mourdsd on, undue strain on the gauges can be
avaided a5 the load cell warms up and cools down. The most important metiod of temperature compersation
irvolves: Lsing multiple sraln gauges, which & respend to the change in temperature with the same change

In resistance. Some bad cell desirs USe gauges which ars never subjerted to any fore, but only serve o
counterhalance the lemperstune effects on the gauges thet measuring force. Most designs use 4 strain gauges,
some I compression, Seme unde: tansion, which maxiriees e sensithity of the lad osl, and automatically
cancels the effect of temperature,

Installation

Thiss Singhe Point Load Cell & used in small fewsly scales and kichen scales, s P

mesunded by Bolting dowr the end of the 1630 cell whers the wires ane iached, and

Epplying foree on the other end in the direction of the arow. Where the forea e ,i
Eppiled & not critical, i tis load o=l measures @ shiaring effect an the Deam, not

the bending of the bear. TF you mournt a small platform on the oad cel, a5 woukl "
be done in a small scake, this load cell provides sccurate radings regardless of te

posiion of the load on the platform,
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Calibration
Wiow can wse this simple formuia to convert the measured 'y output from e load o2 o e measured fomre:
Expected Foree/Weight = K * (Maasursd mviV - Ofiset)

Where K IS gain value that will change depending on what Uit of fore of wekght you want b messune. Since ihe
offast varies bebween individual load cells, It's necessary to measure & for each sensoe Record the output of the
load cell at rest on a flat surface with no force on I The Vv output measered by the PhidgetBridge is the offset.

Orce you've Found e offset, messure sometfing with & krown weight and sobve the equation for K. You can alsa
calibrate the load cell at mitiple kiown weights and use Hess points to model 2 linesr function.

Product Specifications

Mechanical
Hosing Matesial Alurninum Alley
Load Cell Type Srain Gauge
Capacity Sy
Dimendions 55.2512.Tx12. Tmim
Mounting Holes M5 (Screw Slee)
Calie Length S50
Calble Siee 30 AWG (0. 2mm)
Cable - no. of leads 4

Electrical
Precision O5%:
Rated Dutput L0 15
Won-Linsadty LOS% F5
Hysteress I5% F5
No-Repeatabiity 0.05% F5
Creep (per 30 mirutes) D1% FS
Temperature Efect on Zers (per 10°C) 0.05% F5
Temperature Effect on Span {per 10°C) D.05% FS
Zero Balance +1.5% F5
Tnput Impedance 1130410 Chm
Ouitpit I 100010 Dhm
Insulation Resistance [Under SIVDC) Z5000 MOhkm
Excitation Voltage 5VDC
Compensated Temperstuns Range -10 ko e +40°C
Operating Temperature Range -20 to ~+55°C
Safe Owerinad 120% Capacity
Ultirnati Owerkoad 150% Capecity
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Glossary

Capacity

The masimum koad the load el ts designed to measure within its specfications.

Cresp

The change In sensar output peruering over 30 minutes, while under ad at or near capacity and with all emvironmental
condtions and olfes varlabies remakiing constant.

FULL SCALE or F5
Usexd] b quasify error - FULL SCALE i the change in cutput when the sensor is Tully loaged, 17 2 particular eror (for
exampie, Non-Lineary) & expressed ac 0.1% F.5., and the oubput & LO0mAY, the maximum nom-linearity thet wal
b sen over the operating range of the sensor will be 0001 mVAL An important distinction 1s that this ermar doesn't
have e onfy cecur at the mesimum load. I you are opersting the sensor at 8 masimurm of 10%, of capecty, far this
exampie, the non-iraarity vwould il be 0.001mVV;, or 1% of te operating range that you ere actually using.

Hysteresis
IF & force equal o S0% of capacily is apphed b a load cell which has been at no kad, @ given sulput will be measured,
The same load cell Is 2 full capacty, and some of the force is removed, resulting In the load el cperating at 50%
capacky. The diference in outpul betwean the two lest Scenarios & called Fysteresis,

Excitation Voltage
the voltage that can be applied bo the power/ground berminale on the load cell, In practice, i you sre
using the kad cell with the PhidgetBrioge, you don't have to wary sbout this apec.

Input Impedance

Dietermines the power thal will be consumed by the load cell, The lower tis number &, He more cument wil
be required, and the more heating will sccur when the osd ool i powered, In very naly emironments, a lower
It Impedance will reduce M effect of Electromagreetic Interference on long wires between the lad call and
PhicketBridge.

Insulation Resistance

The elecirical redstance measured bebwesn the metal structure of the loed cel, and the wirlng. Tnep.m:m
of this is the metsl siructure of the loed calis should not be energired with 2 pesticularly higher voltages,

It can arc indo the PhidgetBridge. Commonly th losd cell and the mmmnspmamneg.mmm
earth or ko your system ground.

Maximum Overload

The masirmism koad which can be apgba wiRoul produsing a strucural failee,

Han
Tdeally, Hhe output of the sensor will be perfectly linear, and & smple I-point calibration will exaclly describe the
behaviour of the sensor B2 other loads. Tn practice, the sersor ks pot pefiect, and Nor-inearity describes (e maximum
deviation from B linear cusve, Theorelically, ¥ a more comples calibeation s used, some of the non-linearity can be
calibratid out, but this will requine B very high sccurscy caltration with multipl points,
Non-Repeatability
The maximm difference the sersor will repart when exacly the same weight B appliag, at e same lempematine,
over miltipie test runs.
Dpu‘aliqrw

The extrames of amblent temperstue within which the load cell will cparate witheul permanant acverse change o
m,nf’hp&fu—marﬂﬂwﬂmm

wummmmm rmwm wwmmmﬂdm
the resuls, The PhidgetBridge canefully buffers the signals coming Fram U koed osl, 50 in practice 0 Is not a
CONCRMTL.

Rated Dutput
Is the difference in the outpul of the sensor hebwesn when 1t is fully loaded to Bs rabed cagacity, and when &%
unicaded, Effectively, s how sensitive the sensor is, and eomesponds o the gain caloulated when callbating the
sermor. More expendve sensors have an eact rated output hased on an indvidual caibration done at the Factory.
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Safe Overload

The maximum sxiel load which can be applied without produdrg @ permanent shift in peformarce characleristics
Deytid thesie specified.

Compensated Temperature

The range of bemperature over which the load eal is compensated to malriain cutput nd sero balance within spedBed
lirriks.

Temperature Effect on Span

Spen s also called rated output. This value is the change in output due to & change in amblent temperature. 1t &
mlﬂmlﬂmcwﬂmlm_

Temperature Effect on Zero

The chamge in zero balance due o & changs in amblent temperatune. This value B messured over 10 degres C
temperature interval,

Zero Balance

Zero Balanee defines e maximum difference betwesn the +- output wires when no 1oad Is appied. Realisticaly,
gach sensor will be individually calibrated, at lesst for the oulput when no load i applied. Zem Balance & more of 3
concer if the losd cell & being interfaced t an smpification crost - the PhiogetBridge can easily handke ROMNoUS.
differences between +/-, If the difference Is very large, the PhidgetBridge will nct be able to use the higher Gain
sebtings,
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BURR =-BROWN® % INA125

Som

INSTRUMENTATION AMPLIFIER
With Precision Voltage Reference

FEATURES APPLICATIONS
& LOW QUIESCENT CURRENT: 450pa # PRE3SURE AND TEMPERATURE BRIDGE
# PRECISION VOLTAGE REFERENCE AMPLIFIERS
124V, 2.5V, 5V or 10V # INDUSTRIAL PROCESS CONTROL

# SLEEP MODE & FACTORY AUTOMATION
& LOW OFFSET VOLTAGE: 250u\ max & MULTI-CHANNEL DATA ACGHUASITION
# LOW OFFSET DRIFT: Z\VTC max & BATTERY OPERATED SYSTEMS
& LOW INPUT BIAS CURRENT: 20n.4 max @ GENERAL PURPOSE INSTRUMENTATION
@ HIGH CMR- 10045 min
® LOW NOISE: 38nviAZ & 1= 1KkHz :i. "'fT'*
# INPUT PROTECTION TO 40V | — ]
& WIDE SUPPLY RANGE bl

Single Supply: 27V to 36V L I

Dual Supply: +1.35Y fo £18V a F
& 15-FIN DIF AND $0-16 SOIC PACKAGES - P

gt B T
DESCRIPTION T
I‘hnl'\'.{]iSjszLun‘pﬂnw.hjgi&'u‘t_\'m vt o—5
fztion amplifier with 2 pecidon voliage maferecs. It
peoadas mmbdmmndmamdﬂ- b=
ﬁnﬂl—n]m angplification oo 2 sngle I d J 4
P -

.-'; single sarermal nndktor set: ay gein fom 4 o
10,000, The THATTS is lusar-trimmed for Jow offset -
veltage (2502V), bow ofset drift 2uVFC), amd igh i
wlnmm-mndﬂmﬂmml:]mnG—lwl‘tqn =
atws om single (F2.7W o T36V) or doal #1.35W o 1
=157 mgprplice. B %M
Tha voltegs refarmcs s sxsmally adimabls wit pm-

saloctabln volapes of 2.5V, TV, ar 10V, allowing nse

with a variety of Tamsducen. The m&rance voltags & L
accurae o+ 5 (pon) with 23 3ppm T drift (max)
Sleep mods alloas dexidews and daty oycle cpemtion
05XV PO,

Tha BIALLS ks madhbls in 16-pn plastic DIP and
S0-16 mrface-moun packages and 15 specified for
the —HFC o +§5°C mdwimial emperatew mngs

ko g el .+ g Ak P B |58 Toson, AL WM+ e Aukcveesr 5738 A Tomaor v, Tosamn, A2 6700 + Tl JEB3 M1t o Darc el
e i Pt - o + L [ L [ e D+ Daki: RRECORD - Tewr i« FAE [ B - i e i (B B2
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SPECIFICATIONS: Vg = +15V

BTy m 430, W= 15, WA comeon = O, Ve somman = O, wnd A, = 1061 cries oifwrwie roisd

AP, 1 HAIIPA, UA
PARANMITIR CORDITONS HE T e . ™ ALK T
T
O Veinga, AT1
iienl - e
= Tumparsira - A
u Eowar Supply Ny L N, G - P
LangTar Cnbiy - e
Freazanas DAl o gz - o eE
Cammandlzea. T - apeF
Sl par obmga =40 . v
Feus oimga Range Sas Taxi -
Mo Rspacticn ~i0T¥ &+
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