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ABSTRAK

Peningkatan infrastruktur, terutama jalan dan jalan tol, akan membuat industri
jasa transportasi semakin menjanjikan. Salah satunya adalah bisnis jasa sewa
mobil yaitu meningkat hingga 70%. Ada sejumlah alasan, kenapa jasa sewa mobil
lebih menjadi pilihan dari pada membeli atau memiliki mobil sendiri, terutama
bagi kalangan dunia usaha. Selain menghemat anggaran, menyewa kendaraan
bermotor juga menghilangkan sejumlah kerepotan, seperti soal pemeliharaan,
perpanjangan surat kendaraan bermotor, bahkan menghilangkan risiko
kehilangan kendaraan bermotor. Berdasarkan data yang di dapat dari
meningkatnya usaha jasa sewa mobil perlunya upaya menjaga kenyamanan
antara pemberi jasa dengan pelanggan, hal yang perlu diperhatikan ketika
pemberi jasa harus menjaga asetnya berupa mobil mereka yang sedang disewa.
Dan pelanggan harus menjaga mobil yang sedang mereka sewa. Dari
permasalahan tersebut diperlukan adanya penelitian yang terkait dengan
notifikasi kecelakaan untuk menjaga aset perusahaan dan kenyamanan
pelanggan. Proses pengamilan data uji dengan cara manual untuk di jadikan data
masukan untuk perhitungan naive bayes. Penyesuaian data di tetapkan dengan
mengacu pada data akselerometer jika data lebih dari 4g maka masuk dalam
kondisi kecelakaan. Pengambilan data dari kondisi berjalan di dapat persentase
kesesuaian sebesar 90%, lalu pada saat pengambilan dalam kondisi berhenti
mendadak sebesar 78%, dan saat kondisi kecelakaan sebesar 98%. Dari hasil data
uji dari hasil klasifkasi menggunakan metode naive bayes didapat degan
pengambilan data uji pada masing masing 16 kali pengujian pada setiap skenario,
pada kondisi berjalan didapat nilai keakurasian sebesar 98,7 %, kondisi berhenti
mendadak didapat nilai keakurasian sebesar 87,5 %, dan kondisi kecelakaan
didapat nilai keakurasian sebesar 98,7 %.

Kata Kunci : Pendeteksi kecelakaan, Naive Bayes, MMA7361, 801s vibation



ABSTRACT

The improvement of infrastructure, especially road and freeway, will make the
transportation service industry more promising. One of them is car rental service
business, increases up to 70%. There are several reasons why car rental service
becoming the first choice than buying or owing a car, specifically for business
world. Besides saving the budget, renting a motorbike also erasing several
difficulties, for instances, maintenance, extension for important letters, even
decreasing losing the motorbike. Based on the data obtained from the increasing
of car rental service business, it is needed to keep the comfort between the
service provider with the customer. The important thing to be noticed, when the
service provider must maintain the rental cars. Also, the customer must take care
of the rented car. From the problem, it is need to conduct a research related to
accidental notification for keeping the cars and customer’s comfort. The process
of collecting the test data manually to be made the input for calculating naive
bayes. The data adjustment is set by referring to accelerometer data, if the data
is more than 4 grams so it is categorized in accident condition. Collecting the data
in the running condition obtained the value of accuracy up to 90%, then when
collecting in the sudden stop condition obtained up to 78%, and in accident
condition obtained up to 98%. The data test results from the classification results
using naive bayes, they are obtained by collecting the test data in each one for 16-
time tests in every scenarios. In running condition, it is obtained the value of
accuracy up to 98,7%, in the sudden stop condition obtained the value of accuracy
up to 87,5% and in the accident condition obtained the value of accuracy up to
98,7%.

Keyword : Accident Detection, Naive Bayes, MMA7361, 801s vibation
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BAB 1 PENDAHULUAN
1.1 Latar belakang

Perkembangan diberbagai bidang saat ini sangatlah pesat khususnya dibidang
transportasi tidak hanya jumlahnya saja yang bertambah dari tahun ke tahun,
menurut badan pusat statistika pertumbuhan transportasi di Indonesia mengalami
peningkatan yang sangat pesat, dalam kurun waktu dari 2001 hingga 2013 rata-rata
pertumbuhan transportasi darat sebesar 10,34%. Tersadar terhadap peningkatan
kendaraan yang sangat pesat pemerintah Indonesia menargetkan pembangunan
jalan tol yang direncanakan pada tahun 2015 hingga 2019 yang ditargetkan 1000 km,
berdasarkan data badan pengatur jalan tol hingga awal tahun 2017 telah dioperaikan
984 km jalan tol diseluruh tanah air, dengan adanya penambahan jalan tol baru
sepanjang 1.851 km maka jalan tol yang beroperasi di Indonesia hingga akhir tahun
2018 mencapai 2.835 km (BPJT, 2018).

Adanya perbaikan dan peningkatan infrastruktur, terutama jalan dan jalan tol,
akan membuat industri jasa transportasi semakin menjanjikan. Salah satunya adalah
bisnis jasa sewa mobil. Ada sejumlah alasan, kenapa jasa sewa mobil lebih menjadi
pilihan dari pada membeli atau memiliki mobil sendiri, terutama bagi kalangan dunia
usaha. Selain menghemat anggaran, menyewa kendaraan bermotor juga
menghilangkan sejumlah kerepotan, seperti soal pemeliharaan, perpanjangan surat
kendaraan bermotor, bahkan menghilangkan risiko kehilangan kendaraan bermotor.
Dengan menyewa, maka kebutuhan transportasi dan mobilitas bisnis tetap terjaga.
bisnis jasa penyewaan mobil meningkat hingga 70% beradasarkan data organisasi
pengusaha rent car daerah (ASPERDA) jumlah kendaraan yang dimiliki angotanya
sekitar 10.000 unit, meningkatnya jasa penyewaan ini mencakup penyewaan mobil
berbasis aplikasi atau peyewaan mobil konfensional (Kristianto, 2018).

Berdasarkan data yang didapat dari meningkatnya usaha jasa sewa mobil perlunya
upaya menjaga kenyamanan antara pemberi jasa dengan pelanggan, hal yang perlu
diperhatikan ketika pemberi jasa harus menjaga asetnya berupa mobil, ketika mobil
sedang disewa. Dan pelanggan harus menjaga mobil yang sedang mereka sewa. Dari
data yang diambil dari tempat penyewaan mobil yaitu Rent Car Tama yang bertempat
di cileungsi, jawa barat. Perusahaan tersebut memiliki aset mobil yang tidak sedikit,
perusahaan tersebut bisa mendapatkan pelanggan setidaknya dalam 1 bulan
permintaan sewa mobil 200 hingga 800 pelanggan data tersebut mencakup data
peminjaman jangka panjang maupun jangka pendek, perusahaan memiliki kendala
untuk menidentifikasi kerusakan pada asetnya (Hidayat, 2018).

Penelitian yang dilakukan sudaryatmo (2016) tentang pendeteksian tabrakan pada
kendaraan mobil dengan menggunakan sensor akselerometer dengan sensitivitas
paling tinggi +8g (gravity). yang ditempatkan dalam mobil mainan, pendeteksian
tabrakan beradasarkan percepatan kendaran yang dibaca oleh sensor akselerometer
dengan percepatan yang dideteksi melalui sensor akselerometer yaitu tabrakan
ringan dengan nilai percepatan 4g (gravity), tabrakan sedang dengan percepatan 20g
(gravity), dan untuk kecelakaan berat sebesar 40g (gravity). Hasil penelitian didapat
pada pendeteksian tabrakan dari depan 80% dan pendeteksian dari arah samping



sebesar 80% dan mengirim data status tabrakan melalui modul wireless. Dari hasil
pengujian sudaryatmo (2016), setelah melakukan pengujian di dapat data yang tidak
akurat dikarnakan pengambilan data hanya menggunakan sensor akeselerometer
saja ketika kondisi pengereman dianggap kecelakaan.

Berdasarkan kajian dari beberapa penelitian diatas penulis mengusulkan sistem
pendeteksian kecelakaan menggunakan sensor akselerometer MMA 3761 untuk
mengetahui percepatan dari kendaraan dan menggunakan sensor getar 801s untuk
menjadikan trigger untuk memulai perhitungan dengan metode naive bayes. Dengan
input nilai X,Y dari sensor Akselerometer dan nilai yang didapat dari sensor getaran.

1.2 Rumusan masalah

Berdasarkan uraian latar belakang diatas maka dapat dirumuskan permasalan
pada skripsi ini sebagai berikut:

1. Bagaimana hasil pengambil data uji pada sensor getar 801ls dan sensor
akselerometer MMA 7361 untuk data latih pada setiap kondisi, yaitu kondisi
berjalan, berhenti mendadak, dan kecelakaan ?

2. Bagaimana hasil sistem deteksi tabrakan menggunakan sensor akselerometer
dan sensor 801s vibration menggunakan metode naive bayes ?

3. Bagaimana Hasil dan tingkat keberhasilan dalam pengiriman SMS menggunakan
modul GSM SIM 8001 ?

1.3 Tujuan

Tujuan dari pembuatan skripsi ini adalah untuk melakukan pembacaan dan
pengolahan nilai sensor sesuai dengan kebutuhan mendapatkan hasil sensing. Agar
dapat mendeteksi kecelakaan dan dapat menyimpulkan kecelakaan tersebut, yang
dimaksudkan alat pendeteksi ini dapat memberi informasi kepada prusahaan jasa
peminjaman mobil agar menjadi bukti kepada pelanggannya. Pembacaan meliputi
sensor getarandan akselerometer ketika alat dioperasikan dan hasil pembacaan
diolah menggunakan metode naive bayes.

1.4 Manfaat
Manfaat yang dapat diambil dari penelitian ini, yaitu :

1. Manfaatyang didapatlangsung oleh Penulis, adalah penerapan ilmu yang didapat
selama jenjang perkuliahaan.

2. Manfaat yang didapat langsung oleh masyarakat untuk memberi notifikasi
kecelakaan, Khususnya peusahaan pemberi jasa pinjaman mobil / rental mobil

1.5 Batasan Masalah

Agar pembahasaan tidak melebar dari latar belakang dan terfokus, maka diberikan
batasan masalah yaitu:

1. Elemen pemrosesannya pada node sensor berupa Arduino nano.

2. Perancang berfokus pada hasil sensing berdasarkan nilai percepatan dan getaran
pada kendaraan.

3. Alat deteksi ditempatkan pada mobil remote control.



4. Pengambilan data latih diambil sesuai dengan skenario, berupa output dari sensor
getaran dan percepatan.

1.6 Sistematika Penulisan

Sistmatika penulisan dalam skripsi ini diuraikan dan digambarkan sebagai berikut:

BAB 1

BAB 2

BAB 3

BAB 4

BAB 5

BAB 6

BAB 7

Pendahuluan

Bab ini berisikan latar belakang masalah, tujuan dan manfaat penulisan,
permasalahan, batasan masalah dan juga sistematika penyusunan Penulisan.
Landasan Kepustakaan

Bab ini berisi tentang dasar teori yang bekaitan dengan tema dan judul
penulisan yang diambil, dan menjadi acuan dasar pengerjaan skripsi ini.
Metodologi

Bab ini dijelaskan pembahasan metodologi yang digunakan pada penelitian.
Rekayasa Kebutuhan

Bab ini membahas tentang semua kebutuhan dari sistem, seperti kebutuhan
user, kebutuhan fungsional dan kebutuhan non fungsional pada sistem.
Perancangan dan Implementasi

Bab ini menjelaskan tentang perancangan dan implementasi dari sistem.
Pengujian

Bab ini menjelaskan tentang pengujian dan analisisn sistem yang telah dibuat.
Perancangan dan Implementasi

Bab ini menjelaskan tentang saran dan kesimpulan dari hasil pembuatan
sistem.



BAB 2 LANDASAN KEPUSTAKAAN

Bab ini berisi tinjauan pustaka dan dasar teori yang digunakan. Tinjauan pustaka
membahas tentang penelitian penelitian yang ada dan diusulkan. Dasar tori yang
diperlukan untuk membahas penelitian yang akan dilakukan.

2.1 Kajian Pustaka

Pada penelitian petama yang ditulis sudaryatmo (2016) untuk di jadikan kajian
yaitu penelitian yang membahas tentang perancangan sistem deteksi kecelakaan
pada mobil menggunakan sensor akselerometer. Dalam penelitian ini menggunakan
mikrokontroler berupa Arduino uno, sensor menggunakan modul akselerometer
MMA7455, dan data pengirimannya menggunakan nRF24L01 yang merupakan
modul wireless. Berikut adalah gambaran sistem dari penelitian yang ditunjukan pada
gambar 2.1

BUZZER

t

e SOR - =9| MICROKONTROLER (= VX;I;EDLZ?—D Ml&@%iis | MICROKONTROLER
LAPTOP LAPTOP

Gambar 2. 1 Blok Diagram Sistem Deteksi Kecelakaan Menggunakan Sensor
Akselerometer
Sumber : (Sudaryatmo, 2016)

Pada gambar 2.1 menjelaskan bahwa sistem deteksi tabrakan yang diteliti oleh
sudaryatmo (2016) akselerometer sebagai pembaca kondisi dari sistem saat kondisi
membaca perubahan percepatan lebih dari 4g (g-force) mikrokontroler mengaktifkan
buzzer dari sistem deteksi, data yang hasil perubahan dilihat menggunakan serial
monitor dan notifikasi akan dikirim menggunakan wireless module untuk diproses
mikrokontroler kedua untuk menerima notifikasi.

Penelitian diatas mengalami kendala ketika sensor akselerometer tidak bisa
membedakan antara pengereman dengan kecelakaan sehingga nilai yang dihasilkan
tidak sesuai untuk dijadikan notifikasi kecelakaan, saran dari penelitian (Sudaryatmo,
2016) untuk menambahkan sensor untuk pembacaan tabahan untuk memproses
hasil kejadian.

Pada penelitian kedua yang dilakukan oleh ditulis oleh (Rashida Nazir, 2014), pada
jurnal ini membahas tentang deteksi kecelakaan lalu lintas secara otomatis yang
menggunakan sensor getaran dan fokus pada pengiriman notifikasi melalui notifikasi



yang dikirimkan melalui SIM Card. Sistem ini dapat memberikan informasi lokasi
kecelakaan, berikut adalah gambaran sistem deteksi kecelakaan pada gambar 2.2 dan
sistem pengiriman pesan pada gambar 2.3.
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Gambar 2. 2 Blok Diagram Sistem Deteksi
Sumber : (Rashida Nazir, 2014)

Pada kerja sistem deteksi pada penelitian Rashida Nazir (2014) vyaitu
menghubungkan sensor getar dengan mikroontroler 7400IC, ketika tabrakan
kendaraan terjadi, getaran sensor akan memberikan nilai pembacaan yang sangat
besar dan akan memberikan interupsi ke mikrokontroler. Ketika sistem dijalankan
menginisialisasi lalu mengirimkan siyal ke timer, yang akan berulang 30ms lalu

setelah itu sistem menonaktikan timer, jika ada getaran yang diterima maka alarm
aktif.
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Gambar 2. 3 Blok Diagram Sistem pengiriman pesan
Sumber : (Rashida Nazir, 2014)

Pada Gambar 2.3 kerja sistem deteksi untuk pengiriman pesan yang ditulis
Rashida Nazir (2014) Ketika mikrokontroler menerima intruksi maka modem GSM
akan mengirimkan sms pada penerima yang telah disimpan pada mikriokontroler,
setelah berhasilmengirimkan pesan akan ditampilkan ke Icd.

Berdasarkan penelitian yang telah dijelaskan diatas, penelitian pertama
merupakan dasar landasan dari penelitian ini karna penelitian ini mengembangkan
dari penelitian dengan menambahkan fitur berupa sensor getar yang diterapkan
pada penelitian kedua, dimana pada penelitian ini diterapkan menggunakan metode
naive bayes untuk menyimpulkan kondisi yang telah diproses dari sensor
akselerometer yang diharapkan nilai yang dihasilkan lebih akurat.

2.2 Dasar Teori

Pada dasar terori ini akan membahas dasar-dasar yang digunakan dalam
pembuatan sistem berupa teori tentang

2.2.1 Naive Bayes

Algoritma Naive Bayes adalah sebuah klasifikasi yang didasarkan pada aturan
Bayes dan sekumpulan asumsi independensi kondisional. Independesi yang
dimaksud disini adalah tidak adanya ketergantungan antara tiap fitur dalam setiap
kelas objek yang diklasifikasikan. Berikut merupakan rumus dari teorema Bayes
(Astuti, 2016):
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Keterangan dari Pesamaan (2.1) yaitu : (Astuti, 2016)

P(y|x) : Peluang posterior (probabilitas kondisional) dari suatu hipotesis
kelas y akan terjadi setelah diberikan data x.

P(x|y) : Peluang likelihood dari sebuah data x terjadi akan mempengaruhi
hipotesis kelas y.

P(y) : Peluang prior (awal) hipotesis kelas y terjadi tanpa Memperhati-
kan data yang diberikan.

P(x) : Peluang evidence x terjadi tanpa memperhatikan hipotesis kelas
lainnya,yakni jumlah total dari semua peluang likelihood yang di-
kalikan dengan peluang prior.

Hipotesis dalam teorema Bayes merupakan label kelas yang menjadi target dalam
sebuah klasifikasi, sedangkan evidence adalah fitur yang menjadi masukan dalam
klasifikasi. Naive Bayes dilambangkan dengan P(X|Y), dimana X adalah masukan
yang berupa fitur-fitur dan Y adalah kelas dalam sebauh klasifikasi. Notasi P(X|Y)
berarti peluang kelas Y didapatkan setelah fitur-fitur X diamati, notasi ini merupakan
peluang likelihood dan P(Y) merupakan notasi dari peluang prior. Berikut ini adalah
persamaan untuk rumus Naive Bayes (Astuti, 2016):

P(Y) [T, P(xi]
P(Y|X) = L P—&)( ) (2.2)

Keterangan dari Pesamaan (2.2) yakni :
P(Y|X) : Peluang posterior (probabilitas kondisional) dari suatu kelas Y akan
terjadi setelah mengamati fitur-fitur X.

?zlP(Xi|y) :Peluang likelihood dari masing-masing fitur X terjadi akan
mempengaruhi kelas Y.

P(Y) :Peluang prior (awal) hipotesis kelas y terjadi tanpa
memperhatikan fitur yang diberikan.

P(X) :Peluang evidence X terjadi tanpa memperhatikan
kelas/evidence, vyakni jumlah total dari semua peluang
likelihood yang dikalikan dengan peluang prior.

Dalam perhitungan klasifikasi untuk setiap kelas Y yang berbeda akan mempunyai
nilai P(X) yang sama, sehingga dalam penetuan klasifikasi Naive Bayes selanjutnya
ditentukan dari nilai peluang terbesar antara tiap kelas Y dari hasil perhitungan

L P(Xily) (Astuti,2016).



Beberapa permasalahan yang ada untuk menentukan nilai peluang dari suatu
kondisi yang mudah adalah dengan menghitung peluang dari data diskrit. Namun
dalam kenyataannya tidak semua data tersaji dalam bentuk diskrit, tetapi ada yang
berbentuk data kontinyu. Untuk itu dalam melakukan proses klasifikasi terhadap data
kontinyu dengan Naive Bayes terdapat 2 cara yakni (Astuti, 2016):

1. Melakukan proses perubahan data kontinyu menjadi data diskrit (diskritisasi)
terhadap setiap fitur yang akan diestimasi.

2. Menganggap setiap fitur sesuai dengan data latih menggunakan fungsi univariate
normal (Gaussian) distribution yang ditunjukkan pada Persamaan (2.3), dimana
parameter utama dari fungsi Gaussian ini adalah mean (u) dan varian (g2).

N €T

PX=x|Y=Y)= e 2 (2.3)

Znaijz

Parameter uij bisa didapatkan dari mean pada sampel X; (X) dari semua data latih
yang menjadi milik kelas y;, sedangkan al-jz 2 dapat dipekirakan dari varian sampel

(s2) dari data latih.

Adapun fungsi untuk mencari nilai Mean dapat dilihat pada Persamaan (2.4)
berikut.

n
i=1Xi

n
Perhitungan mean dilakukan dengan menjumlahkan seluruh nilai data suatu

kelompok sampel, kemudian dibagi dengan jumlah semple tersebut. Dimana X
merupakan rata-rata hitung, x; merupakan nilai sample ke-i, dan n adalah jumlah
sample.

Adapun fungsi untuk mencari nilai standar deviasi dapat dilihat pada Persamaan
(2.5) berikut.

n—1

Untuk menghitung standar deviasi yaitu dengan mengurangi setiap nilai data
dengan rata-rata kelompok data tersebut, selanjutnya semua hasil dijumlahkan
kemudian dibagi dengan jumlah data secara keseluruhan dikurangi 1, dan terkahir
hasilnya di akarkan. Dimana s merupakan standar deviasi (simpangan baku), xi
merupakan nilai x ke i, X merupakan rata-rata, n adalah ukuran sampel.

2.2.2 Mikrokontroler

adalah sebuah chip yang berfungsi sebagai pengontrol rangkaian elektronik dan
umunya dapat menyimpan program didalamnya. Mikrokontroler adalah sebuah chip
yang berfungsi sebagai pengontrol rangkaian elektronik dan umunya dapat



menyimpan program did umumnya terdiri dari CPU (Central Processing Unit),
memori, I/O tertentu dan unit pendukung seperti Analog-to-Digital Converter (ADC)
yang sudah terintegrasi didalamnya. Kelebihan utama dari mikrokontroler ialah
tersedianya RAM dan peralatan 1/O pendukung sehingga ukuran board
mikrokontroler menjadi sangat ringkas. Mikrokontroler adalah sebuah chip yang
berfungsi sebagai pengontrol rangkaian elektronik dan umunya dapat menyimpan
program did MCS51 ialah mikrokomputer CMOS 8 bit dengan 4 KB Flash PEROM
(Programmable and Erasable Only Memory) yang dapat dihapus dan ditulisi sebanyak
1000 kali. Mikrokontroler ini diproduksi dengan menggunakan teknologi high density
non-volatile memory. Flash PEROM on-chip tersebut memungkinkan memori
program untuk diprogram ulang dalam sistem (in-system programming) atau dengan
menggunakan programmer non-volatile memory konvensional. Kombinasi CPU 8 bit
serba guna dan Flash PEROM, menjadikan mikrokontroler MCS51 menjadi
microcomputer handal yang fleksibel.

2.2.3 Akselerometer

Akselerometer adalah sensor yang digunakan untuk mengukur percepatan suatu
objek. Accelerometer dapat mengukur percepatan dinamis dan percepatan statis.
Pengukuran dinamis adalah pengukuran percepatan pada objek bergerak, sedangkan
pengukuran statis adalah pengukuran terhadap gravitasi bumi. Berikut ini adalah
susunan perangkat pada akselerometer.

a. Microelectromechanical (MEMS)
Microelectromechanical (MEMS) adalah sebuah miniature perangkat atau
susunan perangkat yang menggabungkan komponen elektrik, sistem MEMS
dapat mengkonversikan energi listrik menjadi energi mekanis, demikian
sebaliknya. Teknologi MEMS memungkinkan untuk improvement dalam hal
stability, sensitivity serta kualitas dari perangkat .

b. MEMS Accelerometer
adalah perangkat elektromekanis yang akan mengukur kekuatan percepatan.
Kekuatan ini mungkin statis, seperti gaya konstan gravitasi yang menarik kaki
Anda, atau kecepatan ini bisa menjadi dinamis disebabkan oleh pergerakan
atau getaran. Percepatan yang diukur dengan accelerometer belum tentu
percepatan koordinat (laju perubahan kecepatan). Sebaliknya, accelerometer
melihat percepatan terkait dengan fenomena berat yang dialami.

prinsip kerja dari accelerometer adalah prinsip percepatan (acceleration). Sebuah
per dengan beban dan dilepaskan, beban bergerak dengan suatu percepatan sampai
kondisi tertentu lalu berhenti. Bila ada sesuatu yang menggoncangkannya maka
beban akan berayun kembali.

Pengukuran kapasitansi inilah yang umumnya menjadi hasil pengukuran chip. Agar
sensor bisa mendeteksi 3 dimensi, maka dibutuhkan 3 pasang plat yang dipasang
tegak lurus antar masing-masing. Akselometer saat ini banyak meminiki fungsi di
antaranya yaitu :



a. Pada Kamera video juga memanfaatkan accelerometer untuk menstabilkan
tangkapan gambar, untuk bisa meminimalisir blur saat menangkap gambar.

b. Untuk kontrol antarmuka pengguna, accelerometer sering digunakan untuk
menyajikan pandangan landscape atau potret layar perangkat, berdasarkan
cara perangkat yang sedang digunakan. Misalnya mengganti tampilan layar
dari vertical (portrait) menjadi horizontal (landscape).

c. Pada accelerometer ponsel ada yang namanya fungsi shake control,dengan
fungsi ini maka dengan hanya menggoyangkan ponsel kita bisa mengubah
fitur, misalnya mengubah lagu yang sedang di putar ke lagu selanjutnya atau
lagu sebelumnya.

d. Penggunaan lain dari accelerometer adalah sebagai pedometer, atau
penghitung langkah. Dipakai di banyak gadget sebagai monitor banyaknya
langkah saat berolah raga.

2.2.4 Sensor Getaran

Sensor getaran adalah suatu alat yang berfungsi untuk mendeteksi adanya getaran
dan akan diubah dalam ke dalam sinyal listrik. Macam macam sensor dibagi dua yaitu:

2.2.4.1 Kontak

Sensor ini disebut juga cassing measurement. Sensor yang digunakan adalah
sensor seismic transduser, yaitu sensor yang digunakan untuk mengukur kecepatan
dan percepatan. Untuk mengukur kecepatan menggunakan velocity probe dan
velomitor probe, sedangkan untuk mengukur percepatan menggunakan sensor
acceleration probe.

A. Velocity probe

Ujung sensor ini akan bersentuhan langsung dengan benda yang akan
diukur fibrasinya, sensor ini berfungsi untuk mengukur getaran dari suatu alat
atau mesin menggunakan kecepatan sebagai parameternya. Adapun kontruksi
dari sensor getar ini yaiutu: massa, kumparan, pegas, magnet permanen, dan
damper konektor, dan casing.

Prinsip kerja velocity probe sesuai dengan hukum fisika yaitu apabila suatu
konduktor/kumparan yang dikelilingi oleh medan magnet kemudian koduktor
bergerak terhadap medan magnet atau medan magnet bergerak terhadap
konduktor maka akan menimbulkan suatu tegangan induksi pada konduktor.
Apabila transducer ini ditempatkan pada bagian mesin yang bergetar, maka
tranduser inipun akan ikut bergetar, sehingga kumparan yang ada di dalamnya
akan bergerak relatif terhadap medan magnet sehingga akan menghasilkan
tegangan listrik pada ujung kawat kumparannya. Dengan mengolah sinyal
listrik dan transdusernya, maka getaran dapat diukur.

B. Acceleration Probe
Termasuk sensor kontak yang berfungsi untuk mengukur getaran dengan
mengukur kecepatan dari mesin tersebut. Prisip kerja dari Acceleration Probe
adalah Getaran mekanis yang menimbulkan gaya akan mengenai bahan
piezoelectric tersebut sehingga bahan piezoelectric tersebut menghasilkan
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muatan listrik. Tetapi arus listrik yang dihasilkan oleh piezoelectric ini sangat
kecil, sehingga diperlukan alat lain agar menghasilkan muatan listrik yang
standard. Karena muatan listrik yang ditimbulkan oleh piezoelectrik sangat
kecil maka didalamnya dipasang rangkaian electronik/amplifier yang dapat
membangkitkan muatan agar muatan listrik yang dihasilkan oleh bahan
piezoelectric menjadi lebih besar. Besar muatan listrik yang dihasilkan oleh
bahan piezo electric sebesar picocoulombs per g. Sedangkan besarnya sinyal
yang dihasilkan setelah didalamnya dipasang penguat, mempunyai sensitivitas
50 mv per g.

2.2.4.2 Non Kontak

Sensor non-kontak biasanya disebut Shaft Relative Measurement. Sensor yang
digunakan adalah proximity probe ( Eddy current probe ). Untuk proxymity probe,
yang diukur adalah perpindahannya. Untuk sensor non-kontak, probe dan mesin atau
media tidak bersentuhan langsung. Untuk menggunakan sensor proximity probe ada
beberapa syarat yang harus terpenuhi agar dapat menghasilkan pengukuran yang
presisi, diantaranya adalah:

e Roundness (kelingkaran) dari mesin yang akan diukur harus bagus untuk
menghasilan bacaan yang bagus pula

e Run out
2.2.5 SMS (Short Message Service)

SMS adalah kemamuan untuk mengirim dan menerima pesan dalam bentuk teks
dari dan kepada perangkatlain. Teks ersebut bisa terdiri dari kata-kata atau nomor
kompinasi alpha numeric. SMS di ciptakan sebagai standar pesan oleh European
Telekomunication Standar Institute. Panjang setiap pesan dalam SMS maksimal
terdiri dari 160 karakter jika menggunakan alphabet latin dan 70 karakter jika
menggunakan alphabet non-latin.

Teknologi SMS memiliki beberapakeunggulan yaitu pesan yang akan di kirim akan
selalu di usahakan untuk dikirim ketujuan jika suatu nomor ujuan tidak aktif atau di
luar jangkauan, makapesan akan di simpan di SMS center.

2.2.6 Arus Listrik DC

Arus listrik DC (Direct current) merupakan arus listrik searah. Pada awalnya aliran
arus pada listrik DC dikatakan mengalir dari ujung positif menuju ujung negatif.
Semakin kesini pengamatan-pengamatan yang dilakukan oleh para ahli menunjukkan
bahwa pada arus searah merupakan arus yang alirannya dari negatif (elektron)
menuju kutub positif. Nah aliran-aliran ini menyebabkan timbulnya lubang-lubang
bermuatan positif yang terlihat mengalir dari positif ke negatif.

Listrik DC (direct current) biasanya digunakan oleh perangkat lektronika.
Meskipun ada sebagian beban selain perangkat elektronika yang menggunakan arus
DC (contohnya; Motor listrik DC) namun kebanyakan arus DC digunakan untuk
keperluan beban elektronika. Beberapa beban elektronika yang menggunakan arus
listrik DC diantaranya: Lampu LED (Light Emiting Diode), Komputer, Laptop, TV, Radio,

11



dan masih banyak lagi. Selain itu listrik DC juga sering disimpan dalam suatu baterai,
contohnya saja baterai yang digunakan untuk menghidupkan jam dinding, mainan
mobil-mobilan dan masih banyak lagi. Intinya kebanyakan perangkat yang
menggunakan listrik DC merupakan beban perangkat elektronika.

2.2.7 Bluetooth

bluetooth adalah sebuah teknologi komunikasi wireless atau tanpa kabel yang
beroperasi dalam pita frekuensi 2,4 GHz (antara 2.402 GHz s/d 2.480 GHz) dengan
menggunakan sebuah frequency hopping tranceiver yang mapu menyediakan
layanan komunikasi data dan juga suara secara real-time antara host-host bluetooth
dengan jarak jangkauan layanan yang terbatas.

Pada dasarnya teknologi bluetooth ini diciptakan bukan hanya untuk
menggantikan atau menghilangkan penggunaan media kabel dalam melakukan
pertukaran data atau informasi, tetapi juga mampu menawarkan fitur yang bagus
atau baik untuk teknologi mobile wireless atau tanpa kabel, dengan biaya yang relatif
rendah, konsumsi daya rendah, interoperability yang sangat menjanjikan, mudah
dalam pengoperasiannya dan juga mampu menyediakan berbagai macam layanan.
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BAB 3 METODOLOGI

Pada bab ini akan di jelaskan tentang langkah — langkah yang akan di tempuh
dalam penyusunan skripsi dimana meliputi studi kasus, studi literatur, rekayasa
kebutuhan, perancangan dan impleentasi, pengujian dan analisis, kesimpulan dan
saran, alur metode penelitian yang di lakukan secara umum dapat dilihat dari

diagram alir pada gambar 3.1.

Studi Literatur

v

Rekayasa Kebutuhan

v

Perancangan Dan
Implementasi

v

Pengujian 4—‘

TIDAK

Hasil pengujian
sesuai?

Analisis

\

Kesimpulan dan Saran

A 4

‘ Selesai ’

Gambar 3. 1 Diagram Alir Penelitian
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3.1

Studi Literatur

Pada bagian ini dibahas mengenai teori yang mendukung penelitian rancang
bangun alat pendeteksi tingkat keparahan kecelakaan mobil menggunakan metode
naive bayes. Teori-teori yang digunakan dalam tahapan studi literature ini berasal
dari buku, Jurnal, website resmi, dan artikel. Berikut merupakan dasar teori yang
digunakan sebagai bahan studi:

1.

3.2

Transportasi Darat.

Mempelajari terkait pengertian macam macam transportasi, jumlah volume
kendaraan yang setiap tahun meningkat, apa yang menyebabkan volume
kendaraan meningkat.

Kecelakaan

Mempelajari penyebab kecelakaan, melihat data survey tingkat kecelakaan
lalulintas, khususnya mobil.

Investigasi Kecelakaan

Mempelajari bagaimana penanganan kecelakaan di lakuakan, data apa saja
yang mendukung penyelesaian investigasi khususnya, penanganaan kecelakaan
mobil.

Arduino Nano

Mempelajari Komfigurasi penggunaan Arduino Nano sebagai otaku tama dalam
pengolah sistem baik segi konfigurasi pin secara perangkat keras maupunn dari
segi penggunaan algoritma dan logika yang sesuai dengan hasil yang diinginkan.
MMa 7361

Mempelajari tentang spesifikasi sensor dan bagaimana cara konfigurasi pin
sensor untuk membaca nilai percepatan benda yang bergerak.

Vibrator 801s

Mempelajari  tentang  spesifikasi  sensor dan  bagaimana cara
mengkonfigurasikan pin sensor untuk membaca besar kecilnyaa suatu
hentakan atau benturan kontak langsung.

SIM 800l

Mempelajari tetang spesifikasi sensor dan bagaimana cara mengkonfigurasi in
sensor untuk mengirimkan hasiil pembacaan melalui SMS

Bluetooth HC-05

Mempelajari  tentang  spesifikasi sensor dan  bagaimana cara
mengkonfigurasikan pin sensor untuk mengirimkan hasil pembacaan ke serial
monitor yang ada di handphone.

Rekayasa Kebutuhan

Rekayasa kebutuhan diperlukan untuk menganalisis apa saja yang dibutuhkan
oleh sistem pada penelitian yang dilakukan, sehingga dapat sistem dapat melakukan
sesuai dengan yang diharapkan. Berikut beberapa kebutuhan fungsional yang
dibutuhkan oleh sistem dalam penelitian ini :

1. Sensor MMa 7361 dapat membaca tingkat perubahan percepatan dalam
satuan g-force.
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2. Sensor Vibrator 801s dapat membaca kontak langsung sehingga bisa
membedakan tabrakan atau berhenti mendadak.
3. Datadarisensor dapat diolah untuk mengkasifikasikan hasilnya menjadi jenis
kecelakaan ringan, sedang atau berat berdasarkan metode Naive Bayes.
4. Sistem menggunakan SIM 800! dan Bluetooth HC-05 untuk notifikasi yang di
kirim ke Handphone.
3.2.1 Kebutuhan Perangkat Keras

Berikut beberapa kebutuhan perangkat keras yang digunakan untuk membuat
sisem pada penelitian ini :

=

Mikrokontroler Arduino Nano
Sensor akselereometer MMa 7361
Sensor Vibrator 801s
SIM 800l
Bluetooth HC-05
Mobil Remote control
Push Button
Kabel jumper
. Handphone
10. Laptop
3.2.2 Kebutuhan Perangkat Lunak

©oONDUAWN

Pada bagian ini menganalisis terkait kebutuhan perangkat lunak apa saja yang
dibutuhkan oleh sistem pada penelitian ini adalah Arduino IDE 1.6.6 serta arduino
library.

3.3 Perancangan dan Implementasi.

Perancangan dan implementasi dalam pembuatan sistem ini meliputi dua bagian
yaitu perancangan sistem dan implementasi sistem secara garis besar sistem
dibangun dari perancangan perangkat keras dan perancangan perangkat lunak.

3.3.1 Perancangan Perangkat Keras

Pada perancangan perangkat keras ini yaitu berupa blok diagram dari sitem yang
akan dibuat. Telihat dari gambar 3.2 terdapat tiga bagian utama yakni input, Process,
dan Output. Pada bagian input terdapat dua buah sensor yang berfungsi untuk
membaca perubahan percepatan dan membaca getaran akibat tabrakan, lalu pada
bagaian Process terdapat Aruino Nano yang berfungsi sebagai mikrokontroler
pengeolah data dari sensor untuk dilakukan klasifikasi menggunakan metode naive
bayes, dan pada bagian Output akan menampilkan.
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Input Process Output

i ey R 1

| Sensor Akselereometer Arduino Nano ATmega328 | | |

| MMA 7361 I | | | Handphone :

| | —

I | | Menampilkan notifikasi tingkat keparahan, I

dan menampilkan kecepatan penabrak

Sensor Vibration Naive Bayes Clasiffication | |

| 801s |

| | B |

Gambar 3. 2 Blok diagram Sistem
3.3.2 Perancangan Perangkat Lunak

Pada perancangan perangkat lunak berupa logika untuk algoritma yang digunakan
sesuai dengan tujuan utama dari pembuatan sistem yakni pembuatan program
pengklasifikasian dengan metode Naive Bayes.

Pengambilan
Data Latih

Perhitungan Naive
Bayes

v

Pengambilan Data
Uji

Gambar 3. 3 Diagram Alir Cara Kerja Sistem

Terlihat dari Gambar 3.3 diatas bahwa sistem akan menjalankan proses
pembacaan sensor berupa akselerometer dan sensor getaran lalu nilai akan di proses
untuk pengkalsifikasian menggunakan metode naive bayes dan hasil akan di
tampilkan. Berikut penjelasanlebih terperinci :

1. Pengambilan data latih di ambil 3 kondisi yaitu berjalan, berhenti mendadak
dan kecelakaan.

2. Perhitungan naive bayes mengambil sample perhitungan untuk dihitung
manual.
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3. Pengujian dilakukan ketika tahapan pengambilan datalatih dah perhitungan
sudah berjalan dengan baik.

3.4 Pengujian dan Analisis

Pada tahap ini akan dilakukan pengujian dan analisis hasil pengujian yang mana
akan dilaksanakan sesuai dengan parameter perancangan sistem. Ada beberapa
skenario yang akan dilakukan untuk pengujian sistem, yaitu :

1. Pengujian sensor sistem deteksi tabrakan pada setiap kondisi yaitu kondisi
berjalan, berhenti mandadak, dan kecelakaan yang di uji mengacu pada hasil
penelitian sudaryatmo (2016) dimana sistem dinyatakan tabrakan ketika nilai
4g (g-forece) dimana hasil akan di masukkan kedalam data latih.

2. Pengujian sensor sistem deteksi tabrakan dengan klasifikasi naive bayes pada
setiap kondisi yaitu kondisi berjalan, berhenti mandadak, dan kecelakaan.

3. Pengujian pengiriman notifikasi kecelakaan menggunkan SIM 800I.

3.5 Kesimpulan

Tahapan ini merupakan tahapan akhir setelah semua tahapan sebelumnya pada
metode penelitian ini dilakasanakan. Pada tahap ini dilakukan penarikan kesimpulan
berdasarkan analisis hasil pengujian. Dan pada taha ini peneliti menyampaikan saran
untuk pengembangan penelitian yang serupa selanjutnya baik dari segi penulisan,
metode, maupun perangkat-perangkat yang di gunakan.
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BAB 4 REKAYASA KEBUTUHAN

Pada bab ini akan menjelaskan secar terperinci terkait rekayasa kebutuhan yang
dibutuhkan untuk memrancang sistem deteksi tabrakan menggunakan
akselerometer dan sensor getar, pada bab ini terdapat beberapa bagian dari bab
yaitu kebutuhan sistem, kebutuhan fungsional, dan kebutuhan non-fungsional. Pada
gambar 4.1 menjelaskan diagram rekayasa kebutuhan.

Kebutuhan
Perangkat keras

\ 4

Kebutuhan Sistem

Kebutuhan
Perangkat lunak

A

Kebutuhan Fungsional —»

Rekayasa kebutuhan

\ 4

Asumsi
Kebutuhan Sistem

L Kebutuhan Non-fungsional

Batasan Disain
Sistem

Gambar 4. 1 Diagram Rekayasa Kebutuhan

4.1 Kebutuhan Sistem

Analisis kebutuhan sistem dilakukan untuk mengkaji semua kebutuhan yang di
perlukan untuk sistem pendeteksi tingkat keparahan kecelakaan ini. Dalam
melakukan analisis kebutuhan sistem ini memerlukan penjabaran yakni kebutuhan
fungsional dan kebutuhan non fungsional, dimana kebutuhan non fungsional dibagi
menjadi dua terdiri dari kebutuhan perangkat keras dan kebutuhan perangkat lunak.

4.1.1 Kebutuhan Perangkat Keras

Kebutukan perangkat keras untuk membangun sistem ini akan dijelaskan antara
lain sebagai berikut:

4.1.1.1 Arduino nano

Untuk Arduino Nano adalah salah satu papan pengembangan mikrokontroler yang
berukuran kecil, lengkap dan mendukung penggunaan breadboard.Arduino Nano
diciptakan dengan basis mikrokontroler ATmega328 (untuk Arduino Nano versi 3.x)
atau ATmega 168 (untuk Arduino versi 2.x). Arduino Nano kurang lebih memiliki
fungsi yang sama dengan Arduino Duemilanove, tetapi dalam paket yang berbeda.
Arduino Nano tidak menyertakan colokan DC berjenis Barrel Jack, dan dihubungkan
ke komputer menggunakan port USB Mini-B. Arduino Nano dirancang dan diproduksi
oleh perusahaan Gravitech. (Banzi, 2014)
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Arduino merupakan sebuah platform dari physical computing yang bersifat open
source. Pertama-tama perlu dipahami bahwa kata “platform” di sini adalah sebuah
pilihan kata yang tepat. Arduino tidak hanya sekedar sebuah alat pengembangan,
tetapi ia adalah kombinasi dari hardware, bahasa pemrograman dan Integrated
Development Environment (IDE) yang canggih. IDE adalah sebuah software yang
sangat berperan untuk menulis program, meng-compile menjadi kode biner dan
meng-upload ke dalam memory microcontroller. Berikut adalah gambar Arduino
Nano yang tertera pada Gambar 4.2 (Banzi, 2014).

(28) RESET
(27) +5V
LA (26) A7

i%.

(30) VIN
(29) GND
(24) A5
(23) A4

L (25) A6
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0
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Gambar 4. 2 Arduino Nano
Sumber : www.Arduino.cc, 2014
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Gambar 4. 3 Arduino Nano Skematik
Sumber : www.Arduino.cc, 2014
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Penjelasan konfigurasi pin Arduino Nano yang memiliki 30 pin yang terlampir pada
Gambar 2.4 sebagai berikut:

1. VCC merupakan pin yang berfungsi sebagai pin masukan catu daya digital.

2. GND merupakan pin ground untuk catu daya digital.

3. AREF merupakan Referensi tegangan untuk input analog. Digunakan dengan
fungsi analogReference().

4. RESET merupakan Jalur LOW ini digunakan untuk me-reset (menghidupkan ulang)
mikrokontroler. Biasanya digunakan untuk menambahkan tombol reset pada
shield yang menghalangi papan utama Arduino

5. Serial RX (0) merupakan pin yang berfungsi sebagai penerima TTL data serial.

6. Serial TX (1) merupakan pin yang berfungsi sebagai pengirim TT data serial.

7. External Interrupt (Interupsi Eksternal) merupakan pin yang dapat dikonfigurasi
untuk memicu sebuah interupsi pada nilai yang rendah, meningkat atau
menurun, atau perubahan nilai.

8. Output PWM 8-Bitmerupakan pin yang berfungsi untuk analogWrite( ).

9. SPI merupakan pin yang berfungsi sebagai pendukung komunikasi.

10. LED merupakan pin yang berfungsi sebagai pin yag diset bernilai HIGH, maka LED
akan menyala, ketika pin diset bernilai LOW maka LED padam. LED Tersedia
secara built-in pada papan Arduino Nano.

11. Input Analog (A0-A7) merupakan pin yang berfungsi sebagi pin yang dapat
diukur/diatur dari mulai Ground sampai dengan 5 Volt, juga memungkinkan
untuk mengubah titik jangkauan tertinggi atau terendah mereka menggunakan
fungsi analogReference.

Sumber daya Arduino Nano dapat diaktifkan melalui koneksi USB Mini-B, atau
melalui catu daya eksternal dengan tegangan belum teregulasi antara 6-20 Volt yang
dihubungkan melalui pin 30 atau pin VIN, atau melalui catu daya eksternal dengan
tegangan teregulasi 5 volt melalui pin 27 atau pin 5V. Sumber daya akan secara
otomatis dipilih dari sumber tegangan yang lebih tinggi. Chip FTDI FT232L pada
Arduino Nano akan aktif apabila memperoleh daya melalui USB, ketika Arduino Nano
diberikan daya dari luar (Non-USB) maka Chip FTDI tidak aktif dan pin 3.3V pun tidak
tersedia (tidak mengeluarkan tegangan), sedangkan LED TX dan RX pun berkedip
apabila pin digital 0 dan 1 berada pada posisi HIGH (Banzi, 2014).

4.1.1.2 Sensor MMA 7361

Sensor MMA 7361 adalah sensor akselerometer, prinsip kerja dari Accelerometer
yaitu prinsip percepatan (acceleration). Sebuah perbandingan dengan beban dan
dilepaskan, beban bergerak dengan suatu percepatan sampai kondisi tertentu akan
berhenti. Bila ada sesuatu yang menggoncangkannya maka beban akan berayun
kembali.

Pengukuran kapasitansi inilah yang umumnya menjadi hasil pengukuran chip.
Agar sensor bisa mendeteksi 3 dimensi, maka dibutuhkan 3 pasang plat yang
dipasang tegak lurus antar masing- masing. berikut adalah gambar akselerometer
pada gambar 4.4 dan skematik akselerometer gambar 4.5.
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Gambar 4.4 MMA 7361
Sumber : www.invensense.com,2016
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Gambar 4. 5 MMA 7361 Skematik
Sumber : www.invensense.com,2016

4.1.1.3 Sensor vibration 801s

Modul ini dapat mendeteksi getaran atau goncangan yang dapat diatur tingkat
getaran yang diinginkan melalui trimpot yang tersedia di modul. Menggunakan 801s
sebagai trigger yang mengeluarkan output analog sehingga microcontroller dapat
mengenali jenis getaran yang terjadi berikut adalah gambar sensor 801s vyang
terdapat pada Gambar 4.6 adalah chipset LM393 .

Spesifikasi dari sensor sebagai berikut :

e Tegangan 3.3-5v DC e QOutput analog
e Menggunakan chipset LM393
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Gambar 4. 6 Chipset LM393 dan Skematik
Sumber : www.elecrow.com, 2016

4.1.1.4 SIM 800l

Modul GSM Sim800I ini berfungsi sebagai pengiriman data yang terkonfigurasi
dengan GSM/GPRS. Alat ini bekerja di frekuensi 850MHz, di dalam modul ini terdapat
12 pin yang dapat berfungsi sebagai berikut:

NET =Antena Ring
VCC =+3,7v-4,2v DTR
RST =Reset MICP = Microphone+

RXD = RX data serial
TXD =TX data serial
GND = Ground

MICN = Microphone-
SPKP = Speaker+
SPKN = Speaker-

Modul GSM Sim800I hanya dapat di operasikan dengan tegangan +3,7v - 4,2v
jika lebih atau kurang dari itu modul ini tidak bisa di gunakan, pada gambar 4.7 adalah
gambar dari modul SIM 800! dan sekematiknya pada gambar 4.8.
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Gambar 4. 7 SIM 800I
Sumber : www.belajarduino.com,2014
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Gambar 4. 8 SIM 8001 Skematik
Sumber : www.belajarduino.com,2014

4.1.1.5Bluetooth HC-05

Bluetooth Module HC-05 merupakan module komunikasi nirkabel pada frekuensi
2.4GHz dengan pilihan koneksi bisa sebagai slave, ataupun sebagai master. Sangat
mudah digunakan dengan mikrokontroler untuk membuat aplikasi wireless. Interface
yang digunakan adalah serial RXD, TXD, VCC dan GND. Built in LED sebagai indikator
koneksi bluetooth.

Tegangan input antara 3.6 ~ 6V, jangan menghubungkan dengan sumber daya
lebih dari 7V. Arus saat unpaired sekitar 30mA, dan saat paired (terhubung) sebesar
10mA. 4 pin interface 3.3V dapat langsung dihubungkan ke berbagai macam
mikrokontroler (khusus Arduino, 8051, 8535, AVR, PIC, ARM, MSP430, etc.). Jarak
efektif jangkauan sebesar 10 meter, meskipun dapat mencapai lebih dari 10 meter,
namun kualitas koneksi makin berkurang, berikut merupakan gambar yang di
tunjukan pada gambar 4.9 dan gambar 4.10 meruppakan skematik HC-05.
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Gambar 4. 9 Bluetooth HC-05
Sumber : www.Geraicerdas.com,2017
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Gambar 4. 10 Skematik Bluetooth HC-05
Sumber : www.Geraicerdas.com,2016

4.1.2 Kebutuhan Perangkat Lunak

Kebutuhan antarmuka perangkat lunak merupakan perangkat lunak yang
dibutuhkan untuk membangun sistem. Kebutuhan antarmuka perangkat keras akan
dijelaskan.

1. Windows 7 Ultimate

Perangkat lunak yang berfungsi sebagai sistem operasi pada perangkat PC
ataulaptop yang dipakai dalam penelitian untuk melakukan perancangan sistem
yaitu untuk menjalankan Arduino IDE. Juga terdapat beberapa sistem operasi
yang didukung diantaranya windows 7, Windows 8, Windows 10 dan juga Linux.
Pada penelitian ini peneliti menggunakan Windows 7 sebagai sistem operasi
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pada perangkat laptop yang digunakan karena dapat menjalakan aplikasi
Arduino IDE tanpa adanya kendala.

Arduino IDE versi 1.8.4

Merupakan perangkat lunak yang berfungsi sebagai editor untuk menuliskan
kode program, compile serta upload program ke arduino MEGA pada sistem.
Bahasa yang digunakan adalah bahasa khusus arduino IDE yang mirip dengan
bahasa C. Juga dilengkapi dengan berbagai fungsi dan juga library yang
mendukung dalam perancangan sistem diantaranya library kamera, servo, dan
spi. Arduino IDE juga dapat digunakan sebagai serial monitoring untuk
melakukan beberapa pengujian pada sistem yang sedang berjalan pada
mikrokontroler yang terhubung langsung ke PC. Arduino IDE dapat di operasikan
pada sistem operasi Windows 7, Windows 8, Windows 10 dan juga Linux.

Liblary

Arduino IDE terdapat liblary untuk mempermudah dalam memprogram .
contohnya “math.h” liblary yang digunakan untuk melakukan perhitungan
matematika yang cukup rumit.

4.2 Kebutuhan Fungsional

Berikut ini adalah kebutuh fungsional yang haarus mampu dilakukan oleh sistem:

Sensor akselerometer dapat membaca perubahan perceptan yang terdeteksi.
Sensor akselerometer MMA 7361 untuk membaca dan mengakuisisi nilai
percepatan dari mobil yang dideteksi tertabrak. Nilai percepatan di dapat dari
nilai pembacaan perubahan gerakan yang tiba tiba dari nilai X dan Y dalam satuan
g-force. Sehingga nilai tersebut dapat di proses untuk mendapatkan nilai dari
percepatannya.

Sensor vibration dapat membaca jika terjadi kontak langsung pada mobil yang
tertabrak.

Sensor vibration 801s bertugas untuk membaca dan mengakuisisi nilai getaran
yang di hasilkan untuk mengetahui apakah mobil dalam posisi tertabrak atau
berhenti mendadak. dan juga sensor ini dapat mengetahui apakah mobil di tabrak
dari depan, belakang, kanan, ataupun kiri.

Data dari sensor dapat diolah untuk mengklasifikasikan hasilnya menjadi jenis
tabrakan, dan kecepatan penabrak yang berbeda berdasarkan hasil data yang
menggunakan sensor akselerometer saja dan sibandingkan dengan
akselerometer dan sensor getar.

Pada fungsionalitas ini bertugas untuk melakukan prose pendataan yang didapat
dari sensor MMA 7361 dan sensor 801s

Sistem dapat menampilkan hasil dari tabrakan menggunakan SIM 800/ yang
memberikan notifikasi melalui SMS.

Pada fungsi ini bertugas melakukan proses pengiriman notifikasi ke handphone
menggunakan SMS
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5.

Sistem dapat menampilkan hasil dari tabrakan menggunakan Bluetooth yang di
asumsikan memberikan notifikasi.

Pada fungsi ini karna penelitian ini tidak berfokus pada pengiriman data dan
hanya berfokuss untuk mengklasifikasikan sebuah data tabrakan.

4.3 Kebutuhan Non Fungsional

Kebutuhan non fungsional dari sistem ini terdiri dari asumsi kebutuhan dan

batasan disain sistem.

4.3.1 Asumsi kebutuhan sistem

1.

w

5.

Alat yang di buat bekerja ketika dalam posisi dinyalakan akan memberikan
notifikasi kecelakaan ketika pembacaan akselerometer melebihi 4g.
Mikrokontroler yang di gunakan adalah Arduino Nano.

Arduino Nano berfungsi mengatur sistem antar sensing dan actuator.

Yang di hasilkan alat ini berupa data kecelakaan atau tidaknya, dan dikirim
menggunakan modul SIM 800! dan HC 05

Prototype menggunakan mobil remote control.

4.3.2 Batasan Disain Sistem

Dalam pembuatan sistem deteksi tabrakan terdapat beberapa batasan sehingga

lingkup pembahasan, perancangan, maupun mengimplementasikan tidak meluas.
Adapu batasan-batasan desain sistem ini adalah sebagai berikut:

1.

Sistem melakukan klasifikasi 3 jenis kondisi yaitu kondisi berjalan, kondisi
berhenti mendadak dan kondisi kecelakaan

Sistem menunjukan jika ada kecelakaan dengan data yang diambil dari mobil
Remote Control.

Sistem melakukan test dengan hanya melakukan maju dan mundur pada Mobil
Remote Control.

Sistem tidak membedakan seberapa parah kecelakaan yang terjadi hanya
memberikan hasil ada tidaknya kecelakaan.
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BAB 5 PERANCANGAN DAN IMPLEMENTASI

Pada bab ini akan di jelaskan perancangan dan implementasi dari sistem yang akan
di buat untuk penelitian yang akan di lakukan yaitu “Rancang Bangun Pendeteksi
Kecelakaan Pada Mobil Menggunakan Sensor Akselerometer Dan Sensor Vibration
801s”.Dalam perancangan ini sendiri menjelaskan proses perancangan dan
implementasi dari sisi perangkat keras dan perangkat lunak. Pada gambar 5.1
menjelaskan diagram Perancangan dan Implementasi.

Perancangan Perangkat
keras

Perancangan prototipe alat
pendeteksi kecelakaan

— P Perancangan sistem =

Perancangan perangkat
lunak

Perancangan dan
implementasi

Implementasi Prangkat
keras

v vV Vv v v

Implementasi prototipe alat
pendeteksi kecelakaan

— P Implentasi Sistem

Implementasi perangkat
L) p perang
lunak

Gambar 5. 1 Diagram Perancangan dan Implementasi
5.1 Perancangan Sistem

Perangakat sistem yang akan dirancang di jabarkan dalam sub bab yang di mulai
dari perancangan Prototipe alat, perangcangan perangkat keras dan perancangan
perangkat lunak.

5.1.1 Perancangan Perangkat Keras

Perancangan perangakat keras ini di sesuaikan dengan analisis kebutuhan
perangakat keras yang berada pada spesifikasi masing-masing dan sesuai dengan
yang di harapkan. Pada perangcangan perangkat keras ini merupakan penjabaran
secara terperinci antara pin pin yang di gunakan tiap komponen, dimana konponen
vibration 801s dan akselerometer MMA7361 adalah komponen utama yang di
hubungkan dengan Arduino nano, serta komponen lainya berupa Sim 800l dan
Bluetooth HC-05 vyaitu komponen output. rancangan perangkat keras ditunjukan
pada subab berikut.

5.1.1.1 Perancangan Rangkaian akselerometer MMA 7361

Pada diagram skematik diatas terdapat beberapa koneksi koneksi antar
akselerometer dengan pin dengan aduino. Konektor antara lain menggunakan analog
input dan digital input, dimana analog input di gunakan untuk pembacaan perubahan
percepatan yang di hasilkan sensor dan sensor digital untuk mengirimsignal HIGH dan
LOW.
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Arduino NANO
.E - :’

Akselerometer MMA7361
Gambar 5. 2 Rancangan Akselerometer Pada Arduino

Pada Tabel 5.2 akan menunjukan pin antar sensor MMA7361 dengan Arduino
nano secara terperinci. Sistem ini menggunakan sensor akselerometer MMA7361
yang memilikin 10 pin diantaranya X, Y, dan Z yaitu nilai axis analog output di
hubungkan dengan pin Arduino nano AQ, A1, A2. SLP(sleep) diamana nilai ini menjadi
Input HIGH dan LOW untuk kondisi sleep dan normal dihubungkan dengna in D6 pada
arduino nano. 0G untuk mengetahui titik pusat sensor. GS untuk mengetahuin tingkat
pembacaan besar kecilnya perubahan gerakan yang dihubungkan dengan pin 7 di
Arduino nano. pin ST(self test) diamana nilai ini menjadi Input HIGH dan LOW untuk
kondisi normal dan test dihubungkan langsung pada pin 4 arduino nano, dan pin
5v,3V3, dan GND.

Tabel 5. 1 Keterangan koneksi pin aklselerometer MMA7361 dengan Arduino

nano
MMA7361 Pin Arduino nano
X AO
Y Al
4 A2
SL 6
ST 5
0G 4
GS 7
5v 5v
3v3 3v3
Aref
GND GND
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5.1.1.2 Perancangan Rangkaian Vibration 801S

Vibration 801s Arduino NANO

Gambar 5. 3 Rancangan Sensor 801s Pada Arduino

Pada gambar diatas merupakan hasil rancangan menghubungkan pin dari sensor
getaran 801S dengan ppin Arduino nano, yang di hasilkan dari sensor akan di
masukkan kedalam signal digtal Arduino nano.

Pada Tabel 5.3 akan menunjukan pin antar sensor 801s vibration dengan Arduino
nano secara terperinci. Di sensor 801s vibration ini menggunakan 3 pin yaitu 5v yang
di hubungan dengan 5v di Arduino nano begitupun pin GND di sensor 801s vibration
dihubungakan GND di Arduino nano, pada sensor nilai output dihubungkan dengan
pin 8 di Arduino nano, berikut adalah tabel terperincinya.

Tabel 5. 2 Keterangan koneksi pin 801s vibration dengan Arduino nano

801s Pin Arduino nano
5v 5v
GND GND
Dout 8
5.1.1.3 Perancangan Rangkaian SIM 800l
SIM 800l ) Regulator dc

Antena ' I

Gambar 5. 4 Rancangan SIM 800l Dengan Arduino
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Pada gambar perancangan 5.4 diatas terdapat beberapa koneksi antar pin dengan
aduino antara SIM 800/ dengan Arduino nano yaitu RX, TX, Vcc dan ground, dimana
tegangan yang dapat diterapkan module SIM 800l kisaran 3,8 volt hingga 4,2 volt, jika
tegangan tidak didalam range tersebut module tidak dapat bekerja, untuk mensiasati
tegangan yang masuk ke modul menggunakan regulator dc . Rangkaian SIM 800/
dengan Arduino akan dijelaskan koneksi antar pin pada Tabel 5.1.

Tabel 5. 3 Keterangan koneksi pin SIM 800/ dengan Arduino nano

Pin SIM 800! Pin Arduino nano
VCC 5v
GND GND
RX 2
TX 3

Bedasarkan tabel 5.3 terlihat dari 4 pin yang di sambungkan dari modul SIM800I
ke arduino nano yaitu VCC, GND, RX, dan TX. Untuk VCC di hubungkan dengan pin 5V
di Arduino nano. Sedangakan untuk GND dihubungkan ke pin GND di Arduino nano.
Pin TX di SIM 800l untuk mentransmisikan data yang di yang di sambungkan dengan
pin 3 di Arduino nano, sedangakan pin RX di modul SIM 800! untuk menerima data di
hubungkan dengan in 2 di Arduino nano.

5.1.1.4 Perancangan Rangkaian Bluetooth

Arduino NANO

Bluetooth hc-0
AENEREEEREEER ey

=Txp
= RXD
AEENNNEENEENE State

Gambar 5. 5 Rancangan Bluetooth Dengan Arduino

Gambar 5.5 menunjukan hubungan pin Bluetooth dengan Arduino nano dimana
pin output RX dan TX di terapkan pada pin digital Arduino nano.

Pada Tabel 5.4 akan menunjukan pin antar Bluetooth dengan Arduino nano secara
terperinci. modul Bluetooth terdapan 4 pin dimana dua pin untuk menerima dan
mengirim data yaitu pin TX dan RX yang di hubungan cecara berurutan dengan pin
Arduino nano yaitu pin 3 dan pin 9. Untuk dua pin yaitu 5v dan GND yang saling
berhungan di pin Arduino nano.
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Tabel 5. 4 Keterangan koneksi pin Bluetooth dengan Arduino nano

Bluetooth Pin Arduino nano
5v 5v
GND GND
tx 10
rx 9

5.1.2 Perancangan Prototipe Alat Pendeteksi Tabrakan

Perangakat pendeteksi tabrakan ini menggunakan mobil remote control dimana
mimiliki kecepatan maksimal adalah 20km/h yang tertera pada buku manual, skala
mobil yaitu 1:10, untuk pejelasan lebih lanjut tertera pada gambar 5.6.

20cm

r'

v

45cm

Skala Mobil
1:10

Gambar 5. 6 Ukuran Mobil Remote Control

Perangakat pendeteksi tabrakan ini di tempatkan dalam mobil penempatan ada di
titik tengah dari mobil remote control, penempatan di tengah mobil bertujuan untuk
memberikan tingkat kurasi dari sensor akselerometer menjadi lebih baik, karna nilai
pengambilan dari nilai X dan Y mobil remote control tersebut. Pada gambar 5.7
adalah penjelasan penempatan sensor.
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23cm

Akselerometer
dan Getar

Skala Mobil
1:10

Gambar 5. 7 Letak Sensor

Pada gambar di atas di jelaskan penempatan akselerometer dan sensor getar di
hitunga dari depan mobil sejauh 23cm dan di hitunga dari kanan kiri mobil 10cm
penempatan itu bertujuan mencari posisi tengah mobil yang paling mempunyai nilai
imbang, karna jika ditempatkan paling depan maka nilai yang di dapat semakin besar
begitu sebaliknya.

Perangakat pendeteksi tabrakan ini terdiri dari Arduino nano, sensor
akselerometer,vibration 801s, SIM 800Il, stepdown dc to dc, dan Bluetooth.
Penempatan kedua sensor berdampingan di maksudkan agar sensor getar membaca
getaran di titik yang sama dari sensor akselerometer.

5.1.3 Perancangan Perangkat Lunak

Didalam subab ini menjelaskan tetang dua pembahasan , yaitu perancangan
perangkat lunak pada mikrokontroler untuk engambilan data latih, dan data uji. Lalu
perancangan klasifikasi naive bayes dimana dilakukanya perhitungan dari setiap
tahapan vyaitu perhitungan prior, perhitungan gausian dan perhitungan posterior.
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5.1.3.1 Perancangan Pengambilan Data Latih

( Mulai )
v

/ Inisialisasi

G = Pembacaan Sensor getar

v

X = Pembacaan data sensor akselerometer sumbu x
Y = Pembacaan data sensor akselerometer sumbu y

v

Ambil nilai sensor
untuk diolah

Nilai siap
diolah

Selesai )

) 4

N

Gambar 5. 8 Diagram alir perancangan pengambilan data latih

Proses pengambilan data sensor dari dua sensor yaitu sensor akselerometer dan
sensor getaran di jelaskan pada Gambar 5.8, pengambilan data yang di maksudkan
untuk menentukan nilai klasifikasi pada metode naive bayes.

Tahapan pengambilan data latih yaitu awal semua sensor harus di inisialisasi
sesuai perancangan yang telah di buat terlebih dahulu, lalu sensor getar dan akselero
apakan bisa membaca hasil dari perubahan perubahan, jika bisa ambil data dari nilai
sensor, pada tahap ini hasil data latih akan disimpan dan di ambil nilai amplitude pada
setiap kondisi yaitu kondisi berjalan, berhenti mendadak dan tabrakan.
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5.1.3.2 Perancangan Klasifikasi Naive Bayes

Pembacaan data
latih

v

Fricr(}

v

Gausian ()

|

FPosterior ()

|

Menentukan
peluang tertinggi

i {

f ;
! Hasil /
-'II klasifikasi |

Selesai

Gambar 5. 9 Diagram alir perancangan pengambilan data Uji

Proses klasifikasi menggunakan metodde naive bayes di jabarkan pada Gambar
5.9 proses pertama pembacaan sensor yang dimana nilai pembacaan dapat
mempengaruhi klasifikasi nilai akhirnya, data klasifikasi di pengaruhi oleh data latih
yang telah dibuat. Tahap perhitungan dimulai dengan menentukan nilai fungsi dari
data prior(), nilai fungsi Gausian(), dan menentukan nilai fungsi Posterior(), adapun
penjelasan dari fungsi fungsi tersebut sebagai berikut.
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A. Tahap perhitungan nilai prior.

rg

[Jumlah Kejadian Y / jumlah
keseluruhan data

Hasil
kjadian ¥

Gambar 5. 10 Diagram alir fungsi prior()

Tahap pertama pada fungsi prior yang dijelaskan pada Gambar 5.10 yaitu
menentukan nilai klasifikassi keadaan dengan metode naive bayes adalah
menghitungan nilai prior dari masing masing kelas keadaan kendaraan. Nilai
prior adalah nilai peluang terjadi suatu kelas dengan cara membagi banyak
data dalam satu kelas di dalam sistem ini di bagi menjadi tiga kelas yaitu mobil
berjalan, mobil berhenti mendadak dan mobil kecelakaan. Data perhitungan
nilai prior di masukan menjadi data latih.

B. Tahap perhitungan nilai gausian.

I Gaussiani) | Mulai
v

Data pembacaan
sensor fitur X, /
data latih J/'

*

‘ Perhitungan i dan o data
latih

Peluang fitur X

Seiesal

Gambar 5. 11 Diagram alir fungsi Gausian()
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Tahap kedua pada fungsi gausian dijelaskan pada Gambar 5.11 yaitu ada
tahap ini menentukan nilai dari masing masing fitur pada sistem ini
menggunakan 3 fitur yaitu 2 fitur dari pembacaan sensor MMA7361
akselerometer diambil nilai dari sumbu X dan nilai dari sumbu Y. serta 1 fitur
dari nilai sensor getar 801s. Namun sebelum dapat menentukan nilai peluang
dari masing-masing fitur, terlebih dahulu harus dilakukan perhitungan mean
dan standar deviasi dari data latih menggunakan Persamaan (2.4) dan
Persamaan (2.5). Pada sistem ini, data latih yang berupa nilai mean dan standar
deviasi disimpan pada pemrograman mikrokontroler untuk mepermudah
dalam mengakses nilai dari data latih saat sistem dijalankan.

C. Tahap perhitungan nilai posterior.

peluang
Kejadian ¥
peluang fitur X |

e

Fori=0; i< jumlah
Jenis kejadian; i++

For j=0; j < jumlah
Jenis fitur; j++

Peluang (Y_i | X_ij )=
Peluang kejadian Y x Peluang X

:

G
Jf Peluang }
(Y| X}
y
Selesai

Gambar 5. 12 Diagram alir fungsi posterior()

Pada Gambar 5.12 menjelaskan tahapan dimana untuk menentukan besar
peluang dari masing-masing kelas yang akan di hitung ketika terjadi ketika
adanya masukan dari setiap fitur. Sistem ini membaca keadaan mobil yang
sedang berjalan dengan pembacaan fitur X, fitur Y, dan fitur G. dengan proses
melakukan perkalian antar fungsi prior() dengan fungsi gausian(). Tahapan ini
adalah tahapan terakhir dari pengklasifikasian naive bayes. dengan cara
membandingkan nilai tertinggi posterior.
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5.1.3.3 Perhitungan Manual Naive Bayes

Contoh perhitungan manual untuk melakukan klasifikasi mobil kecelakaan atau
tidak dengan data uji yang memunyai fitur X=4,69, Y=2,96, dan G=8326 berdasarkan
data latih yang terdapat pada lampiran adalah sebagai berikut:

1. Menghitung peluang prior dari masing-masing jenis kondisi

Jumlah data kondisi mobil bejalan 10

P =—=0.25
Berjalan Jumlah seluruh data 40
Jumlah data kondisi Berhenti mendadak 14
Prem = =—=10.35
Jumlah seluruh data 40
Jumlah data kondisi mobil kecelakaan 16
Pxecelakaan = 0.4

:E:

2. Menghitung nilai mean dan standar deviasi dari masing-masing jenis kondisi

Jumlah seluruh data

A. Perhitungan Mean

n
i=1Yi

- Jumlah seluruh data kondisi berjalan

fX(berjalan)

269+ 2.22+ 456 +2.13 + 2.68 + -+ + 3.29
by 10
= 2.842
1 G

Jumlah seluruh data kondisi berjalan

JEY(berjalan) Avs

_ 2.28+3.16+572+337 4299+ -+ 2.62
] 10

= 2.884

n
i=1 Xi

Jumlah seluruh data kondisi berjalan

fG(berjalan) =

110009 + 13757 + 9035 + 4527 + -+ 5083
B 10

=9107.3

Perhitungan yang sama dilakukan untuk mencari mean di kondisi berhenti
mendadak dan kondisi kecelakaan. Hasil perhitungan mean keseluruhan
kondisi ditunjukan pada Tabel 5.5

Tabel 5. 5 Mean tiap kondisi

X Y G
Berjalan 2.842 2.884 9107.3
Rem 3.154 3.140 9929.4
Kecelakaan 11.28188 8.33625 16015.44




B. Perhitungan Standar Deviasi

o . _ 2?:1(Xi - fx (berjalan))
x(berjalan) jumlah data kondisi berjalan

B \/(2.69 —2.84)2 + (2.22 — 2.84)2 + (4.56 — 2.84)2 + - + (3.29 — 2.84)2
N 10 -1

= (0.757228866034276

o X )= \/ Z?:l(yl - fy (berjalan))
y(berjalan) —

jumlah data kondisi berjalan

10—-1
= 1.18333990608503

o . _ 2?:1(91‘ - fg (berjalan))
g(berjalan) jumlah data kondisi berjalan

_ \/(2.28 —2.88)% + (3.16 — 2.88)% + (5.72 — 2.88)2 + --- + (2.62 — 2.88)?

(110009 — 9107.3)% + (13757 — 9107.3)% + ---+ (5083 — 2.88)?
B 10-1
= 5632.69615824528
Perhitungan yang sama dilakukan untuk mencari standar deviasi di kondisi
berhenti mendadak dan kondisi kecelakaan. Hasil perhitungan standar deviasi
keseluruhan kondisi ditunjukan pada Tabel 5.6
Tabel 5. 6 standar deviasi tiap kondisi

X Y G
Berjalan 0.7572 1.1833 5632.6961
Rem 1.009287 1.575444 | 4748.5516
Kecelakaan | 940358 6.739873 | 11220.3321

C. Perhitungan Nilai Gausisan
Menghitung nilai gaussian dari masing masing fitur yang di ujikan yaitu di
masukan nilai fitur yang masing masing memiliki nilai (X=4.69, Y=2.96, dan
G=8326).
(4'69_”X(berjalan))2
P(X=4.69|berjalan) =-————— ¢ ‘X@erjalan)’

/ 2
2MO x(berjalan)

1 (4.69—2.842)2
= p 2(0.7572)?

 J2x3,14x0.75722
=0.0266438
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(4'69_“X(rem))2

1 2
P(X=4.69|rem) =——— ¢ %X(rem)
’27'[ X (rem)2
1 (4.69—3.154)2

e 2(1.009287)?

V2x3,14x1.0092872

=0.123439

2
(4.69=Uix(kecelakaan))
20x(kecelakaan) z

1

e
2
/Znax(kecelakaan)

(4.69—11.28188)2
1 2
_ — o 2(9.40358)

\/2%3,14%9.403582

=0.0331957

P(X=4.69|kecelakaan) =

Perhitungan yang sama dilakukan untuk mencari nilai gausian di kondisi
berhenti mendadak dan kon disi kecelakaan. Hasil perhitungan standar deviasi
keseluruhan kondisi ditunjukan pada Tabel 5.7

Tabel 5. 7 nilai gausian tiap kondisi

X Y G

Berjalan 0.0266438 0.336534 0.0000701

Rem 0.123439 0.251642 | 0.0000793
Kecelakaan | 0.0331957 | 0.0431043 | 0.0000281

D. Perhitungan Nilai Posterior.

Menghitung nilai peluang posterior tiap kelas dari contoh data yang telah
di hitung di atas.
P(berjalan|X_4 69, Y -2 96, G-g326)

= Pyerjatan X P(X = 4,69|berjalan) X P(Y = 2,96|berjalan) X P(G =
8326|berjalan)

=0.25 x 0.0266438 x 0.336534 x 0.0000701
=0.000000157
P(rem|X_469, Y=2 96, G=8326)
=Pem X P(X = 4,69|rem) X P(Y = 2,96|rem) X P(G = 8326|rem)
=0.35 x 0.123439 x 0.251642 x 0.0000793
=0.000000862
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P(kecelakaan|X_4 69, Y -2 96, G-g8326)

= Precelakaan X P(X = 4,69|kecelakaan) X P(Y = 2,96|kecelakaan) x
P(G = 8326|kecelakaan)

=0.4 x 0.0331957 x 0.0431043 x 0.0000281
=0.000000016

Berdasarkan perhitungan yang dilakukan untuk mencari nilai peluang
posterior, di dapat dari perkalian antar peluang prior dan nilai gausian dari tiap
tiap fitur yang di ujikan, nilai data yang di ujikan yaitu X=4.69, Y=2.96, dan
G=8326 di simpulkan dari data tersebut mempunyai posterior tertinggi pada
kondisi rem mendadak dan dengan demikian hasil perhitungan di atas
menunjukan jenis keaadaan rem mendadak.

5.1.3.4 Perancangan Pengambilan data uji

Inisialisasi

& Tidak

G = pambacaan sansor gatar

v

X = pambacaan data sansor aksalaromatar sumbu x
¥ = pambacaan data sansor aksalaromater sumbu y

Y

Tidak

IF nilai
G » amplituda
miohil barjalan)

Ambil nilai sansor
urnituk dialah

v

Naive bayes

Gambar 5. 13 Diagram alir perancangan pengambilan data Uji
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Pada Gambar 5.13 menjelaskan pengambilan nilai data uji dilakukan setelah
pengambilan data latih, pengambilan data uji menggunakan nilai atau amplitude
tertinggi dari sensor getar. Yang akan di jelaskan sebagai berikut:

1. Inisialisasi setiap sensor untuk mengetahui apakan sensor berjalan dengan
baik.

Jika iya maka sensor akan membaca kondisi dari sensor yang ada.

Baca sensor getaran.

Baca sensor akselerometer.

Jika nilai getaran lebih dari amplitude berjalan makan nilai akan di masukan
untuk di hitung.

Pengambilan nilai sensor untuk di hitung.

7. Perhitungan nilai klasifikasi naive bayes.

5.2 Implementasi Sistem

uAewWN

o

Implementasi sistem adalah tahapan dimana merealisaikan sistem beradasarkan
perancangan yang telah dilakukan sebelumnya. subab ini menjelaskan secara
terperinci terkait implementasi prototipe. Implementasi perangkat keras dan
implementasi perangkat lunak.

5.2.1 Imlementasi perangkat keras

Implementasi perangkat keras mencakup beberapa komponen elektronika antara
lain Arduino nano, sensor akselerometer, sensor 801s, sim 800Il, dan regulator dc
yang di hubungan menggunakan PCB .

Gambar 5. 14 Implementasi rankaian sensor MMA 7361 dan 801s dengan Arduino
nano

Pada gambar 5.14 menunjukan hasil rangkain implementasi dimana sensor
MMA7361 dan sensor 801s di rangkai sesuai perancangan dan di masukkan kedalam
mobil remote kontrol diletakkan pada titik tengah mobil. Dihubungkan melalui kabel
dan dirangkai di atas PCB. Dan untuk modul SIM800I di hubungan dengan regulator
DC dikarenakan SIM 8001 membutuhkan tegangan antara 3.6v-4.5v.
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5.2.2 Implmentasi prototipe alat pendeteksi kecelakaan

Implementasi prototipe alat pendeteksi kecelakaan yang mengacu pada
penggunaan mobil remote control. Dengan sekala 1:10 dan dengan kecepataan
maksimal 20 km/jam yang akan di letakkan rangkaian pendeteksi kecelakaan. Hasil
impelementasi prototipe beserta peletakan komponen elektoronik yang digunkan di
tunjukan pada Gambar 5.15 sebagai berikut.

Gambar 5. 15 Implementasi prototipe alat pendeteksi kecelakaan

5.2.3 Imlementasi perangkat lunak

Implementasi perangkat lunak menjelaskan realisasi kode program menggunakan
Bahasa C yang di terapkan pada software Arduino IDE 1.8.0 dengan perancangan
yang telah dilakukan pada subbab 5.1.3. Dalam proses pemrograman Arduino nano
terdapat beberapa liblary yang di gunakan untuk mempermudah implementasi pada
fungsi tertentu, di antaranya vyaitu liblary “SoftwareSerial.h”digunakan untuk
memberikan status serial pada pindigital Arduino. “AcceleroMMA7361.h” di gunakan
untuk mengambil nilai status perubahan nilai dari sensor akselerometer,”stdio.h”
diugnakan untuk standar oprasi input-output dan liblary “math.h” digunakan untuk
perhitungan matematika yang rumit dan kompleks.

Tabel 5. 8 Kode program inisialisasi Liblary sistem pendeteksi tabrakan

#include <SoftwareSerial.h>
finclude <AcceleroMMA7361.h>
#include <stdio.h>

DSw N

#include <math.h>
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5.2.3.1 Implementasi Kode Pengambilan Data latih

Implementasi ini di lakukan untuk mendapatkan nilai data latih, untuk
pengambilan data suatu sensor perlu dilakukan inisialisasi variable dan konfigurasi
pin berdasarkan perancangan perangkat keras dan perangkat lunak yang di
terangkan pada subbab sebelumnya, Table 5.9 pada baris ke-1 di tetapkan nilai
konstanta untuk pengambilan nilai sensor accelerometer untuk kalibrasi nilai sensor,
baris ke-3 dan ke-4 adalah variable untuk menaplikasikan nilai dari sensor
kaselerometer, untuk baris ke5 sampai baris ke-10 adalah variable perhitungan nilai
noise awal di pembancaan sensor akselerometer. Pada baris ke-11 hingga baris ke-
17 variable untuk sensor getar.

Tabel 5. 9 Kode program Inisialisasi variable pembacaan sensor

1 #define samples 10

2 AcceleroMMA7361 accelero;
3 float x;

4 float y;

5 float xsample = 0;

6 float ysample = 0;

7 float valuel;

8 float valuez;

9 float xvalue;

10 float yvalue;

11 int EP1 = 8;

12 long TP inita() {

13 delay (10);

14 long measurementa = pulseIn (EP1, HIGH);
15 return measurementa ;
16 }

17 }

Implementasi kode program untuk pengambilan data latih untuk mendapatkan
nilai acuan untuk dimasukan kedalam standar metode naive bayes, yang ditunjukan
pada Table 5.10 pada baris ke-2 hingga baris ke-4 merupan variable yang mengambil
nilai dari sensor akselerometer dan sensor getar, baris ke-6 dan ke-7 variable yang
mendapatkan nilai akselerometer dari pengurangan data noise dikurang data sensor,
untuk pembagian dengan 32 di tetapkan oleh data sheeat MMA 7361 untuk
pembacaan sensor di range 6g. baris ke-9 hingga baris ke-15 merubah nilai yang di
dapat dari sensor akselerometer menjadi nilai positif karna membutuhkan data
tertinggi dari pengambilan data latihnya. Dan baris ke-16 hingga baris ke-27 printah
untuk melihat hasil pembacaan, dari sensor getar yaitu (meausurmena) dan sensor
akselerometer (xvalue) untuk pembacaan percepatan pada sumbu X serta (yvalue)
untuk pembacaan percepatan pada sumbu Y.
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Tabel 5. 10 Kode program pengambilan data

1 void loop () {
2 int measurementa = TP inita();
3 valuel = accelero.getXAccel();
4 value2 = accelero.getYAccel();
5
6 xvalue = (xsample - valuel) / 32;
7 yvalue = (ysample - value2) / 32;
8
9 if (xvalue < 0) {
10 xvalue = (- (xvalue));
11 } else {}
12
13 if (yvalue < 0) {
14 yvalue = (-(yvalue));
15 } else {}
16 Serial.print (" ")
17 Serial.print (measurementa) ;
18 Serial.print (" ")
19 Serial.print (" ");
20 Serial.print (" "),
21 Serial.print (xvalue) ;
22 Serial.print (" ");
23 Serial.print (" ");
24 Serial.print (" ");
25 Serial.print (yvalue);
26 Serial.print (" ");
27 Serial.println(" ");
}

5.2.3.1 Implementasi Kode Program Perancangan Deteksi Tabrakan

Implementasi kode program perancangan dibutuhkan inisialisasi variabledan
konfigurasi pin sensor berdasarkan perancangan perangkat keras dan perancangan
perangkat lunak yang telah jelaskan pada subbab sebelumnya. Tabel 5.11
menunjukpan pada baris ke-1 hingga baris ke-10 variable untuk mendapatkan nilai
dari sensor akselerometer, baris ke-12 dan baris ke-13 variable untuk mencari nilai
terbesar dari sensor akselerometer. Pada baris ke-15 inisialisasi variable di pin digital
8 Arduino untuk sensor getar. Baris ke-17 untuk inisialisasi pin Bluetooth pada pin-
10 dan pin-9, baris ke-18 untuk inisialisasi pin SIM800L pada pin-2 dan pin-3. Dan
baris ke-21 variable array masukan untuk data pembacaan sensor yang nantinya akan
di olah menggunakan metode naive bayes.
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Tabel 5. 11 Kode program inisialisasi variable pembacaan sensor

1 float x;

2 float y;

3 float xsample = 0;

4 float ysample = 0;

5

6 float valuel;

7 float value2;

8

9 float xvalue;

10 float yvalue;

11

12 float x max = 0;

13 float y max = 0;

14

15 int EP1 = 8; //getar pin
16

17 SoftwareSerial bluetooth (10, 9); // TX | RX
18 SoftwareSerial SIM8OOL(2, 3); // RX | TX
19

20

21 float masukkan [3];

Implementasi kode program terhadap sensor akselerometer di deklasikan pada
dungsi void setup(), yang di tunjukan pada Tabel 5.12. Pada baris ke-5 merupan
inisisalisasi pin dari sensor akselerometer yang di rincikan pada Tabel 5.1, pada baris
ke-6 merupan penetapan inisialisasi input tegangan akselerometer sebesar 3.3v,
baris ke-7 inisialisasi sensitivitas ke low/ rendah. Dan baris ke-12 hingga baris ke-19
perulangan nilai yang didapat dari sneosr akselerometer sebanyak sepuluh kali lalu
di bagi sepuluh unutk mendapatkan nilai standar untuk mendapatkan nilai kalibrasi
dan nilai yang didapat cukup akurat.

Tabel 5. 12 Kode program Inisialisasi sensor akselesometer MMA7361

1 void setup () {

2

3

4

5 accelero.begin(6, 5, 4, 7, A0, Al, A2);
6 accelero.setARefVoltage (3.3);

7 accelero.setSensitivity (LOW) ;

8 accelero.calibrate();

9

10 | s

11

12 for (int i = 0; i < samples; i++)
13 {
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14 xsample += accelero.getXAccel ()
15 ysample += accelero.getYAccel();
16 }

17

18 xsample /= samples;

19 ysample /= samples;

20

21 Serial.println(xsample) ;

22 Serial.println(ysample) ;

Untuk implementasi pembacaan sensor getar di dirincikan pada table 5.13, pada
baris ke-1 variable TP-inita() funsi yang di buat untuk nilai sensor getar. Baris ke-2
delay program, baris ke-3 variable measurmena mendapatkan nilai dari pin sensor
gertar, dan baris ke-4 pengambalian nilai measurmena.

Tabel 5. 13 Kode program inisialisasi sensor getar 801s

long TP inita() {
delay (10);
long measurementa = pulseIn (EP1, HIGH);
return measurementa ;

1
2
3
4
5

Pada table 5.14 menunjukan implementasi proses pengambilan data sensor untuk
di olah dengan adanya trigger nilai tertinggi sensor getar yag telah di uji coba, tertera
pada baris ke-4 hingga baris ke-16, nilai di simpan pada array masukkan(). Sedangkan
apabila tidak ada triger maka program terus berulang.

Tabel 5. 14 Kode program untuk mengecek kondisi

1 int measurementa = TP inita();

2 valuel = accelero.getXAccel ();

3 value2 = accelero.getYAccel();

4 if (measurementa > 5000) {

5 masukkan[0] = measurementa;

6 masukkan([l] = x max;

7 masukkan[2] = y max;

8 Serial.print ("Prediksi keadaan =");
9 nBayes (masukkan) ;

10 if (x max| |y max>4) {

11 Serial.print ("Prediksi tanpa metode");
12 Serial.print (x max);

13 Serial.println ("kecelakaan");

14 telse{}

15 delay (1000) ;

16 } else {}

17 }
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5.2.3.2 Implementasi Kode Program Naive Bayes

Tahap implementasi Naive Bayes di maksudkan untuk merealisasikan program
untuk pengambilan keputusan jenis kondisi dari nilai akselerasi dan tingkat besar
getaran yang akan di masukkan ke kondisi kecelakaan atau tidak terdeteksi
kecelaakaan.

Tabel 5. 15 Kode program inisialisasi variable Naive Bayes

1 float gausian[3][3]; //array hasil hitung gausian
2 float hasil[3]:; //array hasil hitung possterior
3 float hasilMeanStd[3]1[3];

4 float tertinggi;

5 int index = 0;

6 int gauske = 0;

Berdasarkan Tabel 5.15 menunjukan proses inisialisasi variable dan tipe data yang
digunakan untuk memprogram metode naive bayes. Kode diatas merupakan variable
global yang di fungsikan untuk variable gausian, mean, hasil, nilai tertinggi, index
(penanda), dan gauske, sehingga fungsi diatas dapat digunakan pada seluruh
program deteksi kecelakaan.

Tabel 5. 16 Kode program fungsi nBayes()

1 void nBayes (float x[3]) {

2 probPrior () ;

3 meanStd (ada_berjalan, latih berjalan , 0);
4 meanStd(ada_rem, latih rem, 1);

5 meanStd (ada_kecelakaan, latih kecelakaan, 2);
6 gaussian(x, ada_k berjalan);

7 gaussian(x, ada_k rem);

8 gaussian(x, ada_ k kecelakaan);

9 probPosterior (pro _ber, 0);

10 probPosterior (pro rem, 1);

11 probPosterior (pro_kec, 2);

12 kesimpulan () ;

13 gauske = 0;

14 }

Berdasarkan Tabel 5.16 menunjukan implementasi tahap eksekusi fungsi nBayes()
yang di baris ke-2 pemanggilan fungsi probPrior(), baris ke-3 hingga baris ke-5
memanggil fungsi meanStd () dengan nilai bayak data, data latih dan nilai kondisi
untuk di proses, baris ke-6 hingga baris ke-8 memanggil fungsi gaussian() dengan nilai
pembacaan sensor, dan nilai rata-rata untuk di proses di dalamnya, pada baris ke-9
sampai baris ke-11 adalah pemanggilan fungsi probPosterior() dengan nilai bayak
kejadian yanf di kalikan dengan perhitungan Gaussian, baris ke-12 pemanggilan
fungsi kesimpulan(), dan baris ke-13 pengembalian nilai gauske ke nilai 0.



Tabel 5. 17 Kode program Inisialisasi variable pembacaan sensor

1 float ada berjalan = 10;
2 float ada rem = 14;
3 float ada_kecelakaan = 16;
4 float pro ber, pro rem, pro_kec;
5 float ada k berjalan [3][3]; //array hasil hitung mean
6 float ada_k rem [3][3]; //array hasil hitung mean
7 float ada_ k kecelakaan [3][3]; //array hasil hitung
mean
8 float hasilMeanStd([3][3]; //array perhitungan mean
9 float s [3] = {0}, jDatal3];
10 float latih berjalan [3][16] = {
11 {11009, 13757, 9035, 4527, 5922, 22359, 7971, 8248, 3162,
5086},
12 {2.69, 2.22, 4.56, 2.13, 2.68, 2.39, 3.49, 2.79, 2.18,
3.29},
13 {2.28, 3.16, 5.72, 3.37, 2.99, 2.33, 3.1, 2.04, 1.23, 2.62}
14 bi
15 float latih rem [3][16] = {
16 {11883, 16340, 12194, 8326, 6315, 10578, 12093, 2851, 6157,
9038, 15367, 8048, 5792, 14029},
17 {3.22, 2.88, 3.09, 4.69, 4.59, 2.53, 3.13, 2.22, 4.25, 2.88,
3.53, 2.72, 2.09, 2.34},
18 {3.91, 3.18, 3.1, 2.96, 2.35, 3.54, 3.06, 3.12, 2.71, 2.43,
1.49, 7.19, 2.16 , 2.76}
19 bi
20 float latih kecelakaan [3][16] = {
21 {12871, 28585, 9771, 18907, 8345, 6814, 5561, 25874, 7571,
5323, 17114, 11188, 27012, 28193, 17884, 25234},
22 {2.94, 25.12, 16.72, 14.03, 10.84, 6.84, 6.04, 9.79, 21.47,
7.06, 25.07, 5.13, 4.53, 9.52, 11.18, 4.23},
23 {7.46, 3.6, 3.96, 21.79, 6.94, 10.9, 4.02, 5.55, 15.54,
8.33,
8.83, 5.24, 5.52, 15.88, 5.42, 4.4}
24 )i

Berdasarkan Tabel 5.17 di atas merupakan proses inisialisasi variabel beserta tipe
data yang di gunakan pada perhitungan metode Naive bayes. Inisialisasi variable
menggunakan variable bebas agar mempermudah dalam pengimplementasian di
keseluruhan sistem. Pada baris ke-1 hingga baris ke-3 merupakan inisialisasi dari tiap
kelas untuk menhitung nilai prior, pada baris ke-4 adalah inisialisasi variable untuk
menghitung nilai prior, pada baris ke-5 sampai baris ke-8 merupakan vaiabel array
dua dimensi hasil hitung mean dari masing masing fitur, pada baris ke-9 digunakan
untuk menghitung proses perhitungan standar deviasi, dan ada baris ke-10 sampai
baris ke-24 merupan data latih dengan array 2 dimensi.
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Tabel 5. 18 Kode program perhitungan fungsi probPrior()

1 void probPrior () {
2 pro ber =ada berjalan/(ada berjalantada remtada kecelakaan);
3 pro _rem =ada rem / (ada berjalan + ada rem + ada kecelakaan);
4 pro_kec=ada kecelakaan/ (ada berjalantada rem+t

ada kecelakaan);
5 }

Tabel 5.18 di atas menunjukan implementasi program untuk menhitung nilai
peluang prior. Pada fungsi probPrior pada baris ke-2 yaitu menghitung prior
“berjalan”, baris ke-3 yaitu menghitung prior "rem”, dan pada baris ke-4 menhitung
prior “kecelakaan”, dengan cara menjumlah seluruh data pada setiap kondisi lalu di
bagi dengan salah satu kondisi.

Tabel 5. 19 Kode program perhitungan fungsi mean dan standar deviasi

1 void meansStd(int y, float d Latih[3]([16], int z) {
2 for (int 3§ = 0; J < 3; J++) {

3 for (int i = 0; 1 < y ; 1i++) {

4 jbata[j] = jbata(j] + d Latih[j][i]”

5 }

6 hasilMeanStd[0][j] = jDatalj]l / vy;

7 }

8 for (int j = 0; J < 37 J++) {

9 for (int 1 = 0; i < y; it+) {

10 s[j] = s[j] + (pow(d Latih[j][i] - hasilMeanStd[O0][]j], 2));
11 }

12 hasilMeanStd[1][j] = sqrt(s[j] / (y - 1));

13 if (z == 0) {

14 ada_k berjalan [0][]J] = hasilMeansStd[0][]j];
15 ada_k berjalan [1][]j] = hasilMeanStd[1][]j];
16 ada_k berjalan [2][]J] = hasilMeansStd[2][]j];
17 }oif (z == 1) {

18 ada_k rem [0][3j] = hasilMeansStd[O0][]];

19 ada k rem [1][]j] = hasilMeansStd[1][]j];

20 ada k rem [2][]J] = hasilMeanstd[2][]j];

21 } else {

22 ada_k kecelakaan [0][]j] = hasilMeanstd[O0][J];
23 ada_k kecelakaan [1][]j] = hasilMeanstd[1l][J];
24 ada_k kecelakaan [2][]J] = hasilMeanstd[2][]J];
25 }

26 jDatal[j] = {0};

217 s [31 = 0;

28 }

29 }




Tabel 5.19 diatas menunjukan fungsi meanStd() yang didalamnya menunjukan
implementasikan perhitungan mean dan standar deviasi, pada baris ke 2 hingga baris
ke-7 menhitung mean dari setiap kondisi, dan baris ke-8 hingga baris ke-28
perhitungan standar deviasi dan disimpan pada array ada_k_berjalan, ada_k_rem,
dan ada_k_kecelakaan.

Tabel 5. 20 Kode program perhitungan fungsi gaussian

1 void gaussian (float data uji[3], float data latih[2][3]) {
2 double a, b, ¢, 4, k, 1, z;

3 //mencari nilai gaussian setiap fitur

4 for (int i = 0; i < 3; i++) {

5 a =2 * 3.14 * (pow(data latih[1][i], 2)); //s.dev

6 b = (pow((data uji[i] - data latih[0]([i]), 2)); //mean
7 k = (2 * pow(data latih[1][i], 2)); //s.dev

8 1=- (b / k);

9 c = pow(2.718282, 1);

10 d =1/ sqgrt(a);

11 gausian[gauske] [1] = ¢ * d;

12 }

13 gauske+t+;

14 }

Tabel 5.20 diatas menunjukan fungsi gaussian() yang sebelumnya dijelaskan pada
diagram alir Gambar 5.10, dimana baris ke-5 hingga baris ke-13 adalah perhitungan
yang penerapanya sama dengan diagram alir tersebut.

Tabel 5. 21 Kode program perhitungan fungsi probPosterior

1 void probPosterior (float prior, int 1) {

2 for (int J = 0; j < 3; j++) |

3 if (3 == 0) {

4 hasil[i] = (gausian[i][j] * 1000); //dikali 1000
5 } else {

6 hasil[i] = hasil[i] * gausian[i][j] * 1000;

7 }

8 }

9 hasil[i] = hasil[i] * prior;

10 }

Tabel 5.21 diatas menjelaskan fungsi probPosterior pada baris ke-2 hingga baris
ke-9 merupakan perhitungan nilai gausian seriap fitur di kalikan dengan nilai peluang
prior sehingga di dapan peluang posterior, lalu di masukkan kedalam array hasil.
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Tabel 5. 22 Kode program perhitungan fungsi kesimpulan

1 void kesimpulan() {

2 if (hasil[0] > hasil[1l] && hasil[0] > hasil[2]) {

3 Serial.print ("berjalan = ");//Berjalan\

4 Serial.println(hasil[1]);

5 } else if (hasil[1l] > hasil[0] && hasil[1l] > hasil[2]) {
6 Serial.print ("rem");//rem

7 Serial.println(hasil[2]);

8 } else if (hasil[2] > hasil[0] && hasil[2] > hasil[1l]) {
9 Serial.print ("tabrak");//tabrak

10 Serial.println(hasil([3]);

11 bluetooth.println ("Terjadi Kecelakaan");

12 SIM800L.write ("AT+CMGS=\"082xxxxxxxx\"\r\n") ;

13 delay (500) ;

14 SIM800L.write ("Mobil terindentifikasi kecelakaan");

15 delay (500);

16 SIM8OOL.write ( (char)26);

17 delay (5000) ;

18 Serial.println("SMS Selesai Dikirim");

19 }

20 }

Tabel 5.22 diatas merupakan fungsi mencari nilai peluang posterior terbesar dari
masing masing fitur, nilai yang di bandingkan didapat dari array hasil []. Baris ke-2
hingga baris ke-4 kondisi dimana hasil menunjukan nilai peluang posterior kejadian
“berjalan” lebih besar, Baris ke-5 hingga baris ke-7 kondisi dimana hasil menunjukan
nilai peluang posterior kejadian “rem“ lebih besar, dan Baris ke-8 hingga baris ke-20
kondisi dimana hasil menunjukan nilai peluang posterior kejadian “kecelakaan lebih
besar, pada bais ke-11 adalah pengiriman hasil melalui module Bluetooth, dan pada
baris ke-12 hingga baris ke-18 pengiriman hasil melalui module GSM SIM800!I.
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BAB 6 PENGUJIAN DAN ANALISIS

Pada bab ini akan menjelaskan mengenai pengujian dan analisis dari pengujian
yang di lakukan sesui dengan sistem yang telah di buat. Tujuan dilakukannya
pengujian untuk mengetahui apakah kebutuhan yang di perlukan sistem dapat
terpenuhi. Pengujian sistem pendeteksi tabrakan ini meliputi pengujian deteksi
kecelakaan menggunakan mobil remote control dari sensor akselerometer dan
sensor 801s vibration yang telah dirangkai menggunakan menggunakan metode
naive bayes

6.1 Pengujian Sistem Deteksi Tabrakan Pada Setiap Kondisi

Pengujian sistem deteksi tabrakan pada setiap kondisi merupakan tahapan
mendapatkan nilai acuan dari setiap kondisinya, terdapat beberapa langkah
pengujiannya yaitu:

1. Menghubungkan sistem deteksi tabrakan pada mobil remote control dengan
laptop melalui kabel serial.

2. Dilakukan pengujian dengan 3 skenario untuk mendapatkan nilai pembacaan
dari sensor dari setiap kondisi. Yang di jelaskan sebagai berikut :

a. Pengujian mobil remote control dalam kondisi berjalan kedepan tanpa
mengerem, dilakukan sebanyak 10 kali pengambilan data.

b. Pengujian mobil remote control dalam kondisi berjalan lalu mengerem,
dilakukan sebanyak 14 kali pengambilan data.

c. Pengujian mobil remote control dalam kondisi di tabrakkan kea rah
tembok, dilakukan sebanyak 16 kali pengamilan data.

Total pengambilan data dari setiap kondisi yaitu 40 kali percobaan. Semua
percobaan di lakukan dengan jarak percobaan dari titik “A” ke titik “B” sejauh
3 meter.

6.1.1 Tujuan Pengujian Pada Setiap kondisi

Tujuan dilakukannya pengujian ini untuk mengetahui apakah nilai yang di baca
oleh sensor dapat di gunakan sebagai nilai data latih yang di mana nilai tersebut
dimasukkan kedalam program naive bayes, acuan yang di gunakan sesuai dengan
skenario dan sesuai dengan penelitian terdahulu dimana nilai yang di dapat sensor
akselerometer pada saat kejadian kecelakaan adalah >4g.

6.1.2 Analisis Dan Pengujian Mobil Remote Control Berjalan Kedepan

Pengujian mobil remote control berjalan kedepan dilakukan sebanyak 10 kali dari
setiap kejadian saat mobil berjalan sejauh 3 meter dan di ambil nilai amplitudonya.
Data lengkap pengujian dilampirkan pada “Lampiran A Data Latih Mobil Berjalan” dan
“Lampiran B Data Latih Mobil Berjalan”.
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6.1.2.1 Hasil Pengujian Saat Mobil berjalan

Hasil pengujian didapat data dari perubahan data sensor akselerometer dan
sensor getar yang ditampilkan pada Gambar 6.1 dan Gambar 6.2.
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Gambar 6. 1 Amplitudo sensor getar dari percobaan mobil berjalan
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Gambar 6. 2 Amplitudo sensor akselerometer dari percobaan mobil berjalan

Gambar di atas menunjukan grafik dari sensor 801s pada Gambar 6.1 dapat dilihat
nilai perubahan nilai sensor getaran pada sisi vertical adalah besaran nilai sensor
getar yang di dapat dan sisi horizontal adalah data sampel dari pembacaan sensor
getar, nilai sensor getar saat minimum vyaitu sebesar 5000, nilai saat maksimum
sebesar 20000 dan mean sebesar 9107.

Gambar 6.2 menunjukan grafik sensor MMA7361 perubahan nilai sensor pada sisi
vertical adalah pembacaan percepatan dan sisi horizontal adalah data sempel dari
pembacaan percepatan, untuk nilai maksimum pada sumbu X sebesar 5.72 dan
sumbu Y sebesar 4.56. untuk rata-rata dari masing masing sumbu ,untuk X yaitu 2,8g
dan Y adalah 2.8g
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6.1.2.2 Analisis Pengujian Saat Mobil berjalan

Pada Tabel 6.1 akan menjelaskan keterkaitan data dengan penelitian sebelumnya.
Dimana nilai pembacaan sensor akselerometer <4g termasuk dalam kondisi tidak
terjadi kecelakaan.

Tabel 6. 1 Kesesuaian Pengambilan Data Percepatan Mobil Berjalan

X Y Kesesuaian Kesesuaian

(g-force) | (g-force) | Nilai (x<4g) | Nilai(y<4g)
datal 2.69 2.28 Sesuai Sesuai
data2 2.22 3.16 Sesuai Sesuai

data3 4.56 5.72 | Tidak Sesuai | Tidak Sesuai
datad 2.13 3.37 Sesuai Sesuai
data5 2.68 2.99 Sesuai Sesuai
data6 2.39 2.33 Sesuai Sesuai
data7 3.49 3.1 Sesuai Sesuai
data8 2.79 2.04 Sesuai Sesuai
data9 2.18 1.23 Sesuai Sesuai
datal0 3.29 2.62 Sesuai Sesuai

Berdasarkan hasil pengujian pada saat mobil berjalan didapat nilai akselerometer
dari 10 data yang di ambil 9 data menunjukan nilai di bawah 4g yang menunjukan
bahwa mobil tidak terjadi kecelakaan. Adapun persentase kesesuaian data sebesar
90%. Maka nilai dapat di terapkan kedalam data latih.

6.1.3 Analisis dan Pengujian Mobil Remote Control Berhenti Mendadak

Pengujian mobil remote control berjalan lalu mengerem dilakukan sebanyak 14
kali dari setiap kejadian saat mobil berjalan sejauh 3 meter dan di ambil nilai
amplitudonya. Data lengkap pengujian dilampirkan pada “Lampiran C Data Latih
Mobil Berhenti Mendadak” dan “Lampiran D Data Latih Mobil Berhenti Mendadak”.

6.1.3.1 Hasil Pengujian Saat Mobil Berhenti Mendadak

Hasil pengujian didapat data dari perubahan data sensor akselerometer dan
sensor getar yang ditampilkan pada Gambar 6.3 dan Gambar 6.4.

getaran
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15000
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datal data2 data3 data4 data5 data6 data7 data8 data9 datalOdatalldatal2datal3datal4d

Gambar 6. 3 Amplitudo sensor getar dari percobaan mobil mengerem
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Gambar 6. 4 Amplitudo sensor akselerometer dari percobaan mobil berhenti
mendadak

Gambar di atas menunjukan grafik dari sensor 801s pada Gambar 6.3 dapat dilihat
nilai perubahan nilai sensor getaran pada sisi vertical adalah besaran nilai sensor
getar yang di dapat dan sisi horizontal adalah data sampel dari pembacaan sensor
getar, nilai sensor getar saat minimum vyaitu sebesar 4000, nilai saat maksimum
sebesar 16000 dan mean sebesar 9929.

Gambar 6.4 menunjukan grafik sensor MMA7361 perubahan nilai sensor pada sisi
vertical adalah pembacaan percepatan dan sisi horizontal adalah data sempel dari
pembacaan percepatan, untuk nilai maksimum pada sumbu X sebesar 7,19 dan
sumbu Y sebesar 4,59. untuk rata-rata dari masing masing sumbu ,untuk X yaitu 3,15g
dan Y adalah 3,14g.

6.1.3.2 Analisis Pengujian Saat Mobil Berhenti Mendadak

Pada Tabel 6.2 akan menjelaskan keterkaitan data dengan penelitian sebelumnya.
Dimana nilai pembacaan sensor akselerometer <4g termasuk dalam kondisi tidak
terjadi kecelakaan, karna kondisi berhenti mendadak termasuk kejadian bukan
kecelakaan.

Tabel 6. 2 Kesesuaian Pengambilan Data Percepatan Mobil Berhenti Mendadak

X Y Kesesuaian Kesesuaian

(g-force) | (g-force) | nilai(x<4g) nilai(y<4g)

datal 3.22 3.91 Sesuai Sesuai
data2 2.88 3.18 Sesuai Sesuai
data3 3.09 3.1 Sesuai Sesuai
datad 4.69 2.96 | Tidak Sesuai Sesuai
data5s 4.59 2.35 | Tidak Sesuai Sesuai
data6 2.53 3.54 Sesuai Sesuai
data? 3.13 3.06 Sesuai Sesuai
data8 2.22 3.12 Sesuai Sesuai
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data9 4.25 2.71 | Tidak Sesuai Sesuai
datal0 2.88 2.43 Sesuai Sesuai
datall 3.53 1.49 Sesuai Sesuai
datal2 2.72 7.19 Sesuai Sesuai
datal3 2.09 2.16 Sesuai Sesuai
datal4 2.34 2.76 Sesuai Sesuai

Berdasarkan pengujian yang diambil dari kejadian mobil berhenti mendadak
didapat nilai akselerometer nilai >4g ada 3 data yang tidak sesuai dengan penelitian
terdahulu. Persentasi kesesuaian pada sumbu X sebesar 78% dan persentase
kesesuaian pada sumbu Y sebesar 100%, Maka nilai dapat di terapkan kedalam data
latih.

6.1.4 Analisis dan Pengujian Mobil Remote Control Menabrak

Pengujian mobil remote control berjalan lalu mengerem dilakukan sebanyak 16
kali dari setiap kejadian saat mobil berjalan sejauh 3 meter dan di ambil nilai
amplitudonya. Data lengkap pengujian dilampirkan pada “Lampiran E Data Latih
Mobil Kecelakaan” dan “Lampiran F Data Latih Mobil Kecelakaan”.

6.1.4.1 Hasil Pengujian Saat Mobil Menabrak

Hasil pengujian didapat data dari perubahan data sensor akselerometer dan
sensor getar yang ditampilkan pada Gambar 6.5 dan Gambar 6.6.

getaran
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Gambar 6. 5 Amplitudo sensor getar dari percobaan mobil menabrak
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Gambar 6. 6 Amplitudo sensor getar dari percobaan mobil menabrak

Gambar di atas menunjukan grafik dari sensor 801s pada Gambar 6.5 dapat dilihat
nilai perubahan nilai sensor getaran pada sisi vertical adalah besaran nilai sensor
getar yang di dapat dan sisi horizontal adalah data sampel dari pembacaan sensor
getar, nilai sensor getar saat minimum vyaitu sebesar 5000, nilai saat maksimum
sebesar 29000 dan mean sebesar 16015.

Gambar 6.4 menunjukan grafik sensor MMA7361 perubahan nilai sensor pada sisi
vertical adalah pembacaan percepatan dan sisi horizontal adalah data sempel dari
pembacaan percepatan, untuk nilai maksimum pada sumbu X sebesar 25,12 dan
sumbu Y sebesar 21,79. untuk rata-rata dari masing masing sumbu ,untuk X yaitu
11.28g dan Y adalah 8,33g.

6.1.4.1 Analisis Pengujian Saat Mobil Menabrak

Pada Tabel 6.3 akan menjelaskan keterkaitan data dengan penelitian sebelumnya.
Dimana nilai pembacaan sensor akselerometer harus lebih dari 4g. karna kejadian
termasuk kecelakaan.

Tabel 6. 3 Kesesuaian Pengambilan Data Percepatan Mobil Kecelakaan

X Y Kesesuaian | Kesesuaian

(g-force) | (g-force) | nilai(x<4g) | nilai(y<4g)
datal 2.94 7.46 | Tidak Sesuai Sesuai
data2 25.12 3.6 Sesuai Sesuai
data3 16.72 3.96 Sesuai Sesuai
datad 14.03 21.79 Sesuai Sesuai
data5 10.84 6.94 Sesuai Sesuai
data6 6.84 10.9 Sesuai Sesuai
data7 6.04 4.02 Sesuai Sesuai
data8 9.79 5.55 Sesuai Sesuai
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data9 21.47 15.54 Sesuai Sesuai
datal0 7.06 8.33 Sesuai Sesuai
datall 25.07 8.83 Sesuai Sesuai
datal2 5.13 5.24 Sesuai Sesuai
datal3 4.53 5.52 Sesuai Sesuai
datal4 9.52 15.88 Sesuai Sesuai
datal5s 11.18 5.42 Sesuai Sesuai
datal6 4.23 4.4 Sesuai Sesuai

Berdasarkan pengujian didapat nilai kesesuaian terhadap scenario yang telah
dibuat terhapat penelitian terdahulu pada sumbu X sebesar 98% dan pada sumbu Y
sebesar 100%.

6.2 Pengujian Sistem Deteksi Tabrakan Dengan Klasifikasi Naive Bayes

Sistem pendeteksi tabrakan berdasarkan sensor akselerometer dan sensor getar
menggunakan metode naive bayes mempunyai tujuan utama untuk mendapat
klasifikasi berjalan, berhenti mendadak, dan menabrak. Oleh karna itu perlu di
ketahui tingkat keakuratan pada sistem dalam melakukan klasifikasi. Pengujian ini
terdapat beberapa langkah pengujian yaitu :

1. Menghubungkan sistem deteksi tabrakan pada mobil remote control dengan
laptop melalui kabel serial.

2. Pengujian dilakukan sebanyak 15 kali, pada setiap kejadian berjalan, kejadian
berhenti mendadak, dan kejadian menabrak.

3. Sistem akan membaca dan menghitung nilai klasifikasi ketika sensor getar
mamberi nilai >5000.

4. Hasil klasifikasi menghasilkan prediksi dari presiksi nilai sensor dan
menampilakan prediksi.

5. Penentuan hasil akurasi klasifikasi sistem akan di bandingkan dengan
pengamatan secara langsung.

6.2.1 Tujuan Pengujian

Tujuan dilakukannya pengujian ini di maksudkan untuk mengetahui keakurasian
sistem melakukan klasifikasi menggunakan metode naive bayes.

6.2.2 Pengujian Mobil Remote Control Berjalan Kedepan Menggunakan
Naive Bayes

Pada Tabel 6.4 akan menjelaskan keterkaitan kejadian dengan metode naive
bayes, dimana data yang di hasilkan metode apakah sama dengan kejadian berjalan
ketika diuji.
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Tabel 6. 4 Pengujian Saat Mobil Berjalan

Data Input
Percobaan X Y | Hasil Sistem | Keseuaian
Getaran (A) (8) | (g)
Percobaan 1 19971 239 | 1.33 B S
Percobaan 2 7607 1.92 | 0.99 B S
Percobaan 3 7782 1.55 | 2.68 B S
Percobaan 4 6604 0.89 | 0.52 B S
Percobaan 5 7221 1.58 | 1.67 B S
Percobaan 6 5017 195 | 1.26 B S
Percobaan 7 5147 1 |0.74 B S
Percobaan 8 5688 1.94 | 0.52 B S
Percobaan 9 5017 1.84 | 0.39 B S
Percobaan 10 1774 2 3.2 B S
Percobaan 11 2590 23 | 1.8 B S
Percobaan 12 5571 1.56 | 0.71 B S
Percobaan 13 2434 33 | 31 B S
Percobaan 14 7603 2.75 | 3.95 R TS
Percobaan 15 6613 1.53 | 0.96 B S
Percobaan 16 5142 1.59 | 0.74 B S
Keterangan Table :
B = Berjalan
R =Rem
S =Sesuai

TS = Tidak Sesuai

Berdasarkan pengujian klasifikasi keadaan kondisi mobil menggunakan metode
naive bayes yang di tunjukan pada tabel 6.4, menunjukan bahwa dari 16 data dari
kedaan berjalan terdapat 1 data yang tidak sesuai dengan keadaan yaitu terbaca
keadaan berhenti mendadak. Berikut proses perhitungan akurasi adalah sebagai
berikut:

Total Data—Data Tidak Sesuai

. - 0
Akurasi S X 100%

16—1 0
e X 100%

93,7 %
Berdasarkan perhitungan didapat nilai sebesar 93,7 % dari pengujian sistem dalam
kondisi berjalan, dengan menggunakan metode naive bayes.

6.2.3 Pengujian Mobil Remote Control Berhenti Mendadak Menggunakan
Naive Bayes

Pada Tabel 6.5 akan menjelaskan keterkaitan kejadian dengan metode naive
bayes, dimana data yang di hasilkan metode apakah sama dengan kejadian berhenti
mendadak ketika diuji.
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Tabel 6. 5 Pengujian Saat Mobil Berhenti mendadak

Data Input Hasil .
Percobaan . Keseuaian
Getaran (A) X (g) Y (g) Sistem
Percobaan 1 13743 2.31 2.27 R S
Percobaan 2 9161 2.47 3.55 R S
Percobaan 3 12642 1.97 4.2 R S
Percobaan 4 10057 2.22 0.61 R S
Percobaan 5 7106 0.66 0.36 R S
Percobaan 6 8319 0.78 2.14 R S
Percobaan 7 12114 3.69 4.61 R S
Percobaan 8 11432 1.07 0.7 R S
Percobaan 9 8368 3.23 2.17 R S
Percobaan 10 9253 1.06 2.52 R S
Percobaan 11 9934 0.43 1.89 R S
Percobaan 12 13222 2.26 2.45 R S
Percobaan 13 6321 1.43 0.61 B TS
Percobaan 14 8514 1.23 1.61 R S
Percobaan 15 10063 2.03 2.39 R S
Percobaan 16 7969 0.56 1.02 B TS
Keterangan Table :
B = Berjalan
R =Rem
S =Sesuai

TS = Tidak Sesuai

Berdasarkan pengujian klasifikasi keadaan kondisi mobil menggunakan metode
naive bayes yang di tunjukan pada tabel 6.5, menunjukan bahwa dari 16 data dari
kedaan berjalan terdapat 2 data yang tidak sesuai dengan keadaan yaitu terbaca
keadaan Berjalan. Berikut proses perhitungan akurasi adalah sebagai berikut:

Total Data—Dat Tidak Sesuai

. - 0
Akurasi olol data X 100%

16-2

= ?X 100%

87,5 %
Berdasarkan perhitungan didapat nilai sebesar 87,5% dari pengujian sistem dalam
kondisi Berhenti Mendadak, dengan menggunakan metode naive bayes.

6.2.4 Pengujian Mobil Remote Control Kecelakaan Menggunakan Naive
Bayes

Pada Tabel 6.6 akan menjelaskan keterkaitan kejadian dengan metode naive
bayes, dimana data yang di hasilkan metode apakah sama dengan kejadian
kecelakaan ketika diuji.
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Tabel 6. 6 Pengujian Saat Mobil Kecelakaan

Percobaan Data Input Hasil Sistem | Keseuaian
Getaran (A) X (g) Y (g)

Percobaan 1 17546 4.04 6.05 T S
Percobaan 2 28835 7.21 1.74 T S
Percobaan 3 5253 0.46 0.15 T S
Percobaan 4 7688 0.07 0.12 B TS
Percobaan 5 14418 0.24 412 T S
Percobaan 6 15186 10.65 12.35 T S
Percobaan 7 32286 16.49 2.92 T S
Percobaan 8 6558 12.12 3.48 T S
Percobaan 9 8306 0.07 0.02 T S
Percobaan 10 5822 0.05 0.04 T S
Percobaan 11 18043 5.97 0.48 T S
Percobaan 12 7039 0.41 0.52 T S
Percobaan 13 23704 5.49 3.87 T S
Percobaan 14 8467 0.04 0.04 T S
Percobaan 15 24520 14.17 6.96 T S
Percobaan 16 20888 7.11 2.38 T S
Keterangan Table :
T = Tabrakan
B= Berjalan
S = Sesuai

TS = Tidak Sesuai

Berdasarkan pengujian klasifikasi keadaan kondisi mobil menggunakan metode
naive bayes yang di tunjukan pada tabel 6.6, menunjukan bahwa dari 16 data dari
kedaan berjalan terdapat 1 data yang tidak sesuai dengan keadaan yaitu terbaca
keadaan Berjalan. Berikut proses perhitungan akurasi adalah sebagai berikut:

. Total Data—Data Tidak Sesuai
Akurasi = X 100%

Tolal data

16—1

93,7 %
Berdasarkan perhitungan didapat nilai sebesar 93,7% dari pengujian sistem dalam

kondisi Kecelakaam, dengan menggunakan metode naive bayes.

6.3 Pengujian Pengiriman Notifikasi Menggunakan SIM 800/

Berdasarkan pengujian saat pengujian Kecelakaan mobil Remote Control dari 16
kali percobaan yang di terangkan pada tabel 6.6 pengiriman notifikasi melalui SMS
menggunakan module SIM 800! akan dijalankan ketika mobil terindentikasi
kecelakaan makan dari Hasil pengiriman yang berhasil adalah 15 kali berhasil terkirim
dan 1 kali gagal.
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BAB 7 PENUTUP

Pada bab ini memuat hasil penarikan kesimulan dari beberapa tahap yang telah
dilakukan sesuai dengan rumusan masalah yang ada, dan padabab ini terdapan saran
yang diharapkan dapat digunakan untuk mengembangkan penelitian selanjutnya
yang serupa dengan penelitian ini.

7.1 Kesimpulan

Kesimpulan yang dapat di Tarik dari beberapa hasil analisis dan pengujianyang
telah dilakukan pada penelitian ini sesuai dengan rumusan masalah adalah sebagai
berikut:

1.

Pada implementasi sistem dilakukan proses pengamilan data uji dengan cara
manual untuk di jadikan data masukan untuk perhitungan naive bayes.
Penyesuaian data di tetapkan dengan mengacu pada data akselerometer jika
data lebih dari 4g maka masuk dalam kondisi kecelakaan. Pengambilan data
dari kondisi berjalan di dapat persentase kesesuaian sebesar 90%, lalu pada
saat pengambilan dalam kondisi berhenti mendadak sebesar 78%, dan saat
kondisi kecelakaan sebesar 98%.

Hasil data uji dari hasil klasifkasi menggunakan metode naive bayes didapat
degan pengambilan data uji pada masing masing 16 kali pengujian pada setiap
skenario, pada kondisi berjalan didapat nilai keakurasian sebesar 98,7 %,
kondisi berhenti mendadak didapat nilai keakurasian sebesar 87,5 %, dan
kondisi kecelakaan didapat nilai keakurasian sebesar 98,7 %.

Hasil data uji pengiriman menggunakan module SIM 800l saat mobil remote
kontrol yang diambil sebanyak 16 kali terindentifikasi kecelakaan nilai
keberhasilan pengiriman pesan sebesar 98,7%.

7.2 Saran

Terdapat beberapa saran yang kedepannya dapat di jadikan untuk acuan pada
pengembangan penelitian yang serupa dengan penelitian ini:

1.

Dalam klasifikasi dapat di tambahkan kondisi mobil apakah tertabrak dari
depan atau samping.

Menambahkan parameter baru untuk klasifikasi pendeteksian kecelakaan.

Menambahkan peritah cek kondisi mobil saat ini ketika dibutuhkan.
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