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IMPLEMENTASI INTERNET OF THING
PADA APLIKASI PENGATURAN PARKIR LOKOMOTIF
BERBASIS MIKROKONTROLER ESP8266

Oleh

TIARA NUR AZMI PUSPA DAMAYANTI 09040581721003

Abstrak

Kereta api telah menjadi sarana transportasi yang sangat bermanfaat dan sangat
diandalkan oleh masyarakat di indonesia maupun dunia disamping transportasi
darat lainnya. Teknologi yang menunjang kegiatan operasional kereta api
dirasakan masih sangat minim, peran sumber daya manusia dalam Kkegiatan
pengoperasian masih menjadi faktor utama. Contoh yang paling sederhana adalah
memutar dan menentukan kepala lokomotif untuk parkir di dipo lokomotif.
Implementasi pada aplikasi pengaturan parkir lokomotif ini untuk membuat
prototipe pengatur parkir lokomotif secara otomatis menggunakan aplikasi IoT.
Implementasi pada aplikasi pengaturan parkir lokomotif ini menggunakan
komponen utama diantaranya NodeMCU, Motor DC, Motor Servo, Light
Dependent Resistor, Sensor Ultrasonic, Blynk.

Kata Kunci : Lokomotif, NodeMCU, Motor DC, Motor Servo, LDR, Sensor
UltraSonic, Blynk.



INTERNET IMPLEMENTATION OF THING
ON THE LOCOMOTIVE PARKING ARRANGEMENT APPLICATION
ESP8266 MICROCONTROLLER BASED

By

TIARA NUR AZMI PUSPA DAMAYANTI 09040581721003

Abstract

The train has become a very useful means of transportation and is very relied on
by people in Indonesia and the world in addition to other land transportation. The
technology that supports railway operations is still very minimal, the role of
human resources in operating activities is still a major factor. The simplest
example is turning and assigning a locomotive head to park at the locomotive
depot. The implementation of this locomotive parking arrangement application is
to create a prototype of the locomotive parking controller automatically using the
loT application. The implementation of this locomotive parking management
application uses the main components including NodeMCU, DC Motor, Servo
Motor, Light Dependent Resistor, Ultrasonic Sensor, Blynk.

Keywords: Locomotive, NodeMCU, DC Motor, Servo Motor, LDR, UltraSonic
Sensor, Blynk.
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Dalam dunia perkeretaapian, masih banyak hal-hal yang dikerjakan secara
manual, salah satu contoh nya untuk memparkir kereta kedalam hangar disaat
lokomotif akan diistirahatkan. Untuk memparkirkan kepala kereta atau lokomotif
biasanya menggunakan jalur lintasan yang cukup besar dengan tujuan untuk
memutar arah kepala lokomotif, selain memakan tempat yang luas, waktu yang
dibutuhkan juga lumayan lama [1]. Oleh karena itu penulis ingin membuat suatu
sistem parkir kepala kereta atau lokomotif yang tidak memakan tempat yang luas
dan juga tidak memakan waktu yang lama, selain itu penulis juga ingin membuat
suatu sistem dimana sistem parkir ini dapat diakses melalui internet sehingga tidak
dibutuhkan seseorang untuk mengecek apakah suatu hangar sedang kosong atau
tidak.

Untuk desain dari depo yang akan dibuat kurang lebih seperti yang ada pada
stasiun kereta api di Jatinegara, dimana untuk memutar kepala kereta api atau
lokomotif menggunakan sebuah meja putar atau turn table yang akan
mengarahkan arah kepala lokomotif keluar atau ke arah dalam, Hanya saja
teknologi yang menunjang kegiatan operasional kereta api dijatinegara dirasakan
masih sangat minim, peran sumber daya manusia dalam kegiatan pengoperasian
masih menjadi faktor utama [2]. Oleh karena itu pada pembuatan desainnya nanti
akan sangat kecil penggunaan tenaga manusia dan ebih berfokus pada kerja
mesin.

Dipo lokomotif merupakan sebuah tempat atau hangger untuk memarkir
kepala lokomotif. Biasanya, ditempat ini digunakan untuk memarkir, merawat

atau perbaikan secara berkala sebuah kepala lokomotif. Untuk memutar dan



membalik sebuah lokomotif masih dilakukan dengan prosedur standar perusahaan.
Standar yang harus dipenuhi adalah lahan yang relatif luas serta jalur yang lebih
panjang. Hal ini bertujuan agar dapat memutar bagian kepala lokomotif menjadi
bagian ekor lokomotif. Selain itu juga, untuk mengetahui ketersediaan dipo atau
hangar yang kosong untuk memarkirkan lokomotif memerlukan sumber daya
manusia untuk mengetahui ketersedia dipo atau hanggar yang masih kosong. Pada
penelitian sebelumnya hanya mengembangkan sistem pemutar lokomotif saja,
tanpa aplikasi IOT dan penerepan logika fuzzy.

Projek ini menggunakan sensor sebagai pendeteksi dipo yang kosong, oleh
sebab itulah pada projek ini, penulis akan membuat sistem parkir otomatis dipo

lokomotif, yang akan mengimplementasikan pada sistem I10T.

1.2 Tujuan dan Manfaat
Adapun tujuan dan manfaat yang ingin dicapai dari pembuatan Projek ini
adalah :
1. Membuat prototipe pengatur parkir lokomotif berbasis 10T,
2. Membuat sistem pengecek hangar berbasis IOT,
3. Membuat gerak parkir pada lokomotif menggunakan fuzzy logic

Adapun manfaat dari penelitian adalah sebagai berikut :
1. Dapat menghasilkan prototipe pengaturan parkir lokomotif ,
2. Dapat mengimplementasikan metode aplikasi 10T untuk deteksi lokasi
parkir.
3. Membuat sistem parkir lokomotif berbasis fuzzy logic dengan metode

sugeno.

1.3 Batasan Masalah

Agar pembahasan lebih terarah, maka penulis membuat batasan dari
permasalahan ini yaitu pembuatan kendali lengan yang diimplementasikan untuk
otomatisasi parkir lokomotif adalah



Menggunakan servo sebagai motor penggerak badan lokomotif,
Menggunakan motor dc sebagai penggerak lokomotif,

Menggunakan LDR penanda area parkir kosong atau tidak,

> W

Menggunakan aplikasi I0T.

1.4 Metode Penelitian
a. Metode Literatur
Merupakan metode referensi kepustakaan yang digunakan dalam
mengkaji masalah yang ada, seperti mengumpulkan data dari buku,

jurnal, dan internet.

b. Metode Konsultasi
Merupakan metode konsultasi atau tanya jawab dengan dosen
pembimbing sehingga penulis mendapatkan masukan yang berarti

untuk kesempurnaan dalam penulisan laporan akhir ini.

c. Metode Observasi
Mengamati sistem kerja tempat pelaksanaan tugas akhir, dengan
diskusi yaitu melakukan pembahasan dengan pembimbing maupun

pihak-pihak yang terkait dalam pelaksanaan tugas akhir.

d. Metode Perancangan
Melakukan perancangan sistem mulai dari topologi dan logika kerja

dari sistem yang akan dibuat.

e. Metode Implementasi dan Pengujian
Mengimplementasikan sistem yang telah dibuat di tempat
pelakasanaan tugas akhir dan melakukan pengujian pada sistem

tersebut. Dapat dilihat pada gambar 1.1 di bawah ini.
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Gambar 1.1 Diagram Alur Penelitian




1.5 Sistematika Penulisan

Laporan ini ditulis dalam beberapa bagian dan masing-masing bagian
terbagi dalam sub-sub bagian. Secara sistematika laporan ini disusun sebagai
berikut:

BAB I. PENDAHULUAN
Pada bab ini penulis mengemukakan secara garis besar mengenai latar

belakang pengambilan judul laporan.

BAB Il. DASAR TEORI
Dalam bab ini dijelaskan tentang teori-teori yang digunakan sebagai
landasan dan kerangka pikiran yang akan digunakan dalam penelitian serta istilah-

istilah dan pengertian-pengertian yang berhubungan dengan penelitian.

BAB I1l. ANALISA DAN PERANCANGAN SISTEM

Pada bab ini menjelaskan perancangan alat, alat dan bahan yang di
gunakan pada perancangan perangkat lunak yang digunakan untuk membuat
rancang bangun otomatisasi parkir lokomotif berdasarkan aplikasi 10T.

BAB IV. PEMBAHASAN DAN HASIL
Pada bab ini berisi gambaran umum tentang sistem yang akan dibuat
meliputi perancangan perangkat keras, perangkat lunak, rencana pengujian.

BAB V. KESIMPULAN DAN SARAN
Pada bab ini merupakan bab terakhir yang berisikan tentang kesimpulan
dari tugas akhir yang telah dilaksanakan dan saran-saran dari penulis.
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