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Abstrak

Saat ini banyak muncul produk dari berbagai vendor penyedia layanan IOT di dunia.
Produk yang dimaksud di sini yaitu sensor dan Modul Komunikasi. Sensor adalah perangkat yang
berfungsi untuk merasakan suatu kondisi dan dapat memberikan nilai dari kondisi tersebut. Modul
Komunikasi adalah perangkat yang berfungsi agar dua atau lebih mikrokontroller seperti Arduino
dapat berkomunikasi. Berbagai sensor dan Modul Komunikasi dari setiap vendor memiliki
konfigurasinya sendiri dan juga cara berkomunikasinya sendiri. Sedangkan pengguna memiliki
berbagai macam kebutuhan yang terkadang mengharuskan untuk mengombinasikan berbagai
macam perangkat tersebut. Maka dari itu dibutuhkan cara menghubungkan berbagai sensor dan
Modul Komunikasi agar selaras pada satu modul, yaitu Modul Antarmuka sehingga mudah dalam
penggunaannya.
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PENDAHULUAN

Perkembangan teknologi robotika telah membuat kualitas kehidupan manusia semakin
tinggi saat ini perkembangan teknologi robotika telah mampu meningkatkan kualitas
maupun kuantitas, baik ditinjau dari segi Produksi (Production), llmu kedokteran
(Medicine), Pendidikan (Education), Hiburan (Entertaintment),dan Perlombaan
(Competition).(Setiawan et al., 2021), (Jayadi et al., 2021), (Adhinata et al., 2021)

Dalam dunia IOT erat hubungannya antara Microcontroller, perangkat sensor, dan
Modul Komunikasi yang saling terkoneksi untuk digunakan dalam suatu tujuan
tertentu, yang biasa dipakai dalam pengaplikasian Wireless Sensor Network (WSN).
WSN adalah suatu jaringan yang memanfaatkan sensor untuk memonitor
kondisilingkungan sekitar. Contoh dari WSN adalah alarm kebakaran di hutan,
penyiraman otomatis di kebun, monitoring keadaan gunung berapi, dan lainnya
sebagainya.(Wijayanto et al., 2021), (Wibowo & Priandika, 2021), (Isnain et al., 2021)
Perangkat sensor merupakan perangkat yang digunakan untuk mensensing suatu
kondisiagar bisa mendapatkan nilai tertentu untuk digunakan dalam pertimbangan
atau perhitungan dalam microcontroller dengan parameter tertentu untuk menyimpulkan
suatu kondisi serta mengendalikannya melalui program. (Sindangpt & Djaya, 2019),
(Tansir et al., 2021), (Bangun et al., 2018)

Modul Komunikasi digunakan untuk mengirimkan informasi atau data antar perangkat
sensor tersebut atau juga ke microcontroller sebagai pemroses informasi. 12C merupakan
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suatu sistem yang dikembangkan oleh Philips semikonduktor. untuk mempermudah
interkoneksi antara Chip, periperal dan bagian-bagian dalam sistem embeded.(Amarudin et
al., 2020), (Dita et al., 2021a), (Dita et al., 2021b) Komunikasi 12C menggunakan Serial
Data Line (SDA) dan Serial Clock Line (SCL) secara bidirectional line. Transfer data pada
protokol 12C berdasarkan keadaan sinyal. Berdasarkan masalah diatas penulis melakukan
perancangan sistem Wireless Sensor Network untuk meningkatkan kinerja pengiriman data
serta menghindarkan dari tabrakan data atau data collision dengan MultiChannel sehingga
hanya membutuhkan satu Gateway Node dengan menggunakan metode Serial Peripheral
Interface dan 12C.(Suaidah, 2021), (Anantama et al., 2020), (Samsugi, Yusuf, et al., 2020)

KAJIAN PUSTAKA

Sub-bagian |

Inter Integrated Circuit atau sering disebut 1°C adalah standar komunikasi serial dua arah
menggunakan dua saluran yang didisain khusus untuk mengirim maupun menerima data.
Sistem 12C terdiri dari saluran SCL (Serial Clock) dan SDA (Serial Data) yang membawa
informasi data antara 1°C dengan pengontrolnya.(Puspaningrum et al., 2020), (Titin
Yulianti, Selamet Samsugi, Prio Agung Nugroho, 2015), (Sulastio et al., 2021) Piranti
yang  dihubungkan  dengan  sistem I2C Bus dapat dioperasikan
sebagai Master dan Slave. Master adalah piranti yang memulai transfer data pada 1°C Bus
dengan membentuk sinyal Start, mengakhiri transfer data dengan membentuk sinyal Stop,
dan membangkitkan sinyal clock. Slave adalah piranti yang dialamati master.(Rahmanto et
al., 2021), (Riski et al., 2021), (Harahap et al., 2020)

Sinyal Start merupakan sinyal untuk memulai semua perintah, didefinisikan sebagai
perubahan tegangan SDA dari “1” menjadi “0” pada saat SCL “1”. Sinyal Stop merupakan
sinyal untuk mengakhiri semua perintah, didefinisikan sebagai perubahan tegangan SDA
dari “0” menjadi “1” pada saat SCL “1”. Kondisi sinyal Start dan sinyal Stop seperti
tampak pada Gambar 1.(Jupriyadi, 2018), (Borman et al., 2018), (Valentin et al., 2020)
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Gambar 1. Kondisi sinyal start dan stop

Sinyal dasar yang lain dalam 1°C Bus adalah sinyal acknowledge yang disimbolkan
dengan ACK Setelah transfer data oleh master berhasil diterima slave, slave akan
menjawabnya dengan mengirim sinyal acknowledge, yaitu dengan membuat SDA menjadi
“0” selama siklus clock ke 9. Ini menunjukkan bahwa Slave telah menerima 8 bit data
dari Master. Kondisi sinyal acknowledge seperti tampak pada Gambar 2.(Utama & Putri,
2018), (Riskiono et al., 2016), (Rahmanto et al., 2020)
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Gambar 2. Sinyal ACK dan NACK
METODE

Tahapan penelitian dilakukan adalah pertama Studi pustaka. Pada tahapan ini, studi
literatur terhadap penelitian-penelitian yang telah dilakukan oleh penelitian sebelumnya,
dianalisis secara kritis untuk menentukan gap penelitian, kedua merumuskan pokok
masalah berdasarkan hasil kajian literatur, maka dapat ditentukan gap permasalahan yang
ada untuk diselesaikan dalam penelitian ini sehingga tujuan penelitian dapat ditentukan,
ketiga adalah perancangan perangkat keras dengan drone DJI Tello dan perangkat lunak
Sketch arduino dann Phyton.(Wajiran et al., 2020), (Riskiono & Pasha, 2020), (Samsugi et
al., 2018) Keempat adalah Pengujian alat terhadap hasil parameter akurasi sudut gerak
drone yang didapatkan dari input gerak tangan yang diberikan, dilakukan dengan cara
menentukan sudut dengan mengukur sudut MPUG6050 yang dilakukan dengan
menggunakan busur derajat. Setelah dilakukan pengujian didapat hasil berupa jumlah
pengujian yang benar pada saat sistem mendeteksi sudut. Hasil dari pengujian ini akan
ditampilkan pada grafik dan Pengujian Ketepatan Pergerakkan. Pengujian ini dilakukan
untuk mengetahui tingkat akurasi hand gesture yang dilakukan oleh pengguna dan
hubungannya dengan pergerakan drone dengan batasan sudut yang diberikan 0° — 90°
dengan melakukan pengujian sebanyak 5 kali setiap sudut gerak terhadap hand gesture
pengguna. Kelima adalah analisis terhadap akurasi sudut dan respon dari sensor gyroscope
yang digunakan. Dalam hal ini akurasi dan kecepatan waktu pemrosesan menjadi konstrain
yang diperhitungkan. Dengan tahapan perencanaan penelitian sebagai berikut.
(Prasetyawan et al., 2021), (Samsugi & Wajiran, 2020), (Samsugi, Mardiyansyah, et al.,
2020)

Pada sistem perangkat keras yaitu sistem sensor Gyroscope, Untuk mengakses sensor
MPUG050, dibutuhkan komunikasi inter integrated Circuit (12C) melalui saluran Serial
Clock (SCL) dan Serial Data (SDA). Pada modul Arduino Uno saluran tersebut terdapat
pada A4 dan A5 pada Analog. pada MPUG6050 yang digunakan yaitu pin VCC
dihubungkan dengan pin 5 V pada Arduino, Pin GND dihubungkan dengan pin GND pada
Arduino, Pin SCL dihubungkan dengan pin A5, dan pin SDA dihubungkan dengan dengan
pin A4 pada Arduino.(Samsugi et al., 2021), (Ahdan, Firmanto, et al., 2018), (Ahdan,
Situmorang, et al., 2018)

System Metode pengujian dan evaluasi sistem yang akan digunakan adalah Hand Gesture .
Hand Gesture sebagai perintah yang dideteksi oleh Gyroscope, Bagian tangan yang
dideteksi yaitu bagian tangan sampai pergelangan tangan. Tabel 1 menjelaskan gerakan
tangan sebagai kendali drone.(Ahdan et al., 2020) Perancangan hand gesture pada dasarnya
memanfaatkan transformasi sudut dan perubahan percepatan tangan yang dideteksi oleh
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sensor MPUG6050 ketika tangan digerakan. Dalam mendeteksi transformasi sudut
dibutuhkan nilai acuan sebagai pembanding. Nilai acuan tersebut didapatkan dari nilai
sudut yang timbul karena adanya perputaran dengan acuan sumbu x dan y yaitu sudut roll,
yaw dan Pitch.(Lestari et al., 2021), (Phelia et al., 2021), (Nurkholis & Susanto, 2020)

HASIL DAN PEMBAHASAN

Dalam tahapan implementasi Sensor MPU6050 Menggunakan Komunikasi Serial 12C,
kontroler utama berupa IC ATMEGA328P yang dipasang menggunakan model komponen
THT (Through Hole Technology) dan diprogram menggunakan aplikasi Arduino IDE.
Sensor IMU sebagai sensor akselerasi dan gyroscope berbasis IC MPUG6050 yang
digunakan pada penelitian ini adalah modul GY-521 yang sudah terintegrasi dalam satu
board module lengkap. Dalam hal ini pada IC kontrol utama tidak perlu dipasang resistor
pull-up seperti pada umumnya komunikasi 12C.

fritzing
Gambar 3. Wiring diagram modul GY-521

Hasil pembacaan data ditampilkan pada Serial Monitor pada aplikasi Arduino IDE.
Pengaturan penataan tulisan pada serial monitor diatur sedemikian rupa sehingga data yang
akan ditampilkan adalah data Roll dan Pitch dari sensor.

Tahap pengujian awal adalah mengambil data sensor. Pengujian ini dilakukan dan data di
ambil menggunakan alamat register sensor yang terdapat pada datasheet register map
MPUG6050.
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Tabel 1. Tabel Alamat Register Sensor Accelerometer

R‘(’,g;‘)"' (';:g::::") Bit7 Bit6 Bit5 Bita Bit3 Bit2 Bit1 Bit0
3B 59 ACCEL_XOUT[15:8]
3c 60 ACCEL_XOUT[7:0]
3D 61 ACCEL_YOUT[15:8]
3E 62 ACCEL_YOUT[7:0]
3F 63 ACCEL_ZOUT[158]
40 64 ACCEL_ZOUT[7:0]

Tabel 2. Tabel Alamat Register Sensor Gyroscope

R‘(’SL’::)‘” (':):g::::) Bit7 Bit6 Bit5 Bitd Bit3 Bit2 Bit1 Bit0
43 67 GYRO_XOUT[15:8]
44 68 GYRO_XOUT[7:0]
45 69 GYRO_YOUT[15:8]
46 70 GYRO_YOUT[7:0]
47 71 GYRO_ZOUT[15:8]
48 72 GYRO_ZOUT[7:0]

Tahap akhir pengujian sensor IMU adalah keadaan sudut putar dan pergerakan sumbu X
dan z sensor dalam Roll dan Pitch. Pengubahan data akselerometer dan gyroscope menjadi
data Roll dan Pitch sebagai acuan posisi sensor.

Pengujian Data Roll

Posisi Posisi
Miring Kiri Miring Kanan

Gambar 4. Pengujian Data Roll

Pengujian data roll dilakukan dengan memutar sensor searah poros x dari posisi tengah ke
kiri sekitar 90° laku ke kanan sebesar 90° juga. Pada tahap ini sensor sudah cukup baik
membaca sudut roll. Pengujian selanjutnya adalah data Pitch.
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Pengujian Data Pitch

Posisi
Posisi Seimbang Pitch Up

Posisi
Pitch Down

Gambar 5. Pengujian Data Pitch

Pengujian data pitch dilakukan dengan memutar sensor searah poros y dari posisi tengah
ke atas sekitar 90° laku ke bawah sebesar 90° juga. Pada tahap ini sensor sudah cukup baik
membaca sudut roll.

SIMPULAN

Dari pengujian data yang diambil dinyatakan bahwa sensor IMU MPUG6050 bekerja
dengan baik dan memberikan performa maksimal dan cukup andal dengan menggunakan
komunikasi serial 12C. Komunikasi serial 12C dapat digunakan dengan baik untuk
mengakses data sensor MPU6050 pada modul GY-521.
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