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Pada sistem dalam tugas akhir ini dengan memanfaatkan fitur On Board Di- agnostic - I (OBD-II) untuk
membaca paramteter pada data Engine Control Unit (ECU) mobil melalui protokol yang sesuai dengan ECU
mobil tersebut lalu data akan direkam oleh ELM327 dan diteruskan ke Arduino Nano untuk ditranslasikan dari
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1. Pendahuluan
Menurut “Peraturan kepala kepolisian negara republik Indonesia tentang tata cara penanganan kecelakaan
lalu lintas” pasal 1 ayat 3 yang berbunyi kecelakaan lalu lintas adalah suatu peristiwa di jalan yang tidak diduga
dan tidak disengaja melibatkan kendaraan dengan atau tanpa pengguna jalan lain yang mengakibatkan korban
manusia dan/atau i enda [3]. Kendaraan bermotor khususn oda empat sudah
dilengkapi dengan rta berbagai ng lainnya. Pada
dasarnya On Boar 1 beberapa sensor
untuk mengontrol
Di era mode
terlepas dari peran
lagi, Bahkan sekar:
Internet of Vehicle
II) sebagai interface dari Electronic Con
tersebut. Umumnya OBD-II bekerja pada layer 4 a
Control Area Network (CAN) suatu kendaraan [5].
OBD-II pertama kali dikembangkan pada tahun 1996 oleh SAE, EPA, CARB di Amerika serikat sistem
tersebut menjadi sebuah standar bagi mayoritas mobil di Amerika Serikat. Sistem tersebut berfungsi untuk
memantau parameter-parameter yang beda dari mobil lalu akan disimpan dalam memori bila terjadi sesuatu sis-
tem akan memperingatkan user melalui Malfucntion Indication Light (MIL) [6]. Di tahun 2008 CAN ditambah
untuk menjadi prot ingga kom- patibel di mobil-
Contoh pema tuk mendiagnosis keaada
kebengkel salah s akan Data Ac- quisition
berisikan informasi m dan akan muncul di dis
salahan tersebut butuh s
dikirimkan ke clo ang hasilnya nanti bisa
mobilnya tanpa ha bih dahulu.

a dengan sebutan

agar bisa mendapatkan informasi dari mobil
s- port layer dan layer 3 atau network layer pada

engetahui status

2. Dasar Teori
2.1 Internet of Th
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dan bisa dijadikan
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2.20BD-11

OBD-II pertama kali diperkana imana pada pemakaian sebelumnya
OBD berfungsi sebagai solusi untuk masala aran dan pemakaian bahan bakar agar lebih
irit. Lalu pada tahun 1996 OBD II pertama kali muncul dimana fungsinya lebih canggih lagi yaitu sudah bisa
membaca informasi dari ECU mobil serta memonitor beberapa parameter juga salah satunya yaitu device pada
mobil, body, chasis juga OBD-II sekarang sudah bisa ter- hubung jaringan internet dengan menggunakan 4G
maupun Wifi [6]. Cara kerja dari OBD-II yaitu sensor akan membaca ECU dengan parameter yang berbeda
yaitu meliputi status baterai, temperature, level bahan bakar, RPM, waktu sejak mesin mulai dan total
pengoperasian mesin dalam jam. Beberapa parameter akan lang- sung terbaca dari kendaraan dan data yang
masuk akan diolah untuk diproses dan akan memantau sensor serta parameter yang lainnya juga setelah itu data
yang ma- suk akan disimpan dalam suatu memori [8].

2.3 Engine Control Unit (ECU)
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Engine Control Unit (ECU) adalah adalah bagian penting dari sistem kontrol mesin kendaraan yang
dibentuk oleh mikroprosesor untuk perangkat kerasnya yang terdiri dari beberapa sensor dan kontrol perangkat
lunak untuk mengatur sensor- sensor pada kendaraan. Fungsi ECU adalah menerima data dan sinyal status
mesin kemudian menggerakan sirkuit akuator untuk mencapai tujuan kontrolnya [9]. Agar bisa berkomunikasi
dengan OBD-II diperlukan sebuah protokol khusus yang kom- patibel sehingga proses komunikasi antar ECU
dan OBD-II bisa jalan contoh pro- tokolnya seperti CAN, SAE J1850 PWM, SAE J1850 VWM, ISO 9141-
2, ISO

14230-4 (CAN) dan protokol-protokol yang lainnya [10].

2.4 Embedded System

Embedded System adalah sebuah sistem yang bertujuan untuk melakukan su- atu pekerjaan spesifiks dan
biasanya sistem te ini tidak dapat berdiri sendiri. Embedded System men rd ware sebagian
besarnya lalu diko ngkat keras yang
digunakan berupa emori yang dapat
diprogram sesuai mbedded System
seperti berikut [1

Mandiri (
lainnya dan tidak

Real Time ad
spesifik.

Hard Real Time mirip seperti sistem real time emiliki sebuah dead- line sering kali digunakan
sebagai alat pengontrol untuk aplikasi yang dedi- caté, mempunyai batasan waktu yang tetap yang sudah
didefinisikan dengan baik. Pemrosesan harus selesai dalam batasan-batasan yang sudah didefin- isikan, atau
sistem akan gagal.

Soft Real Time adalah sistem yang tidak memerlukan deadline. Delay ini tidak akan berakibat sesuatu yang
serius. Sistem soft real-time mempunyai lebih sedikit batasan waktu yang keras, dan tidak mendukung deadline
dengan menggunak

1 perangkat keras

gas - tugas yang

3. Perancangan S

Pada sistem
menambah Arduin
dimulai dari rekam
Gambar 2 merupak:

nggunakan device ELM odifikasi dengan
ehingga menjadi se- bua apat tiga segmen
riman data secara nirkabe ggunakan GPRS.

Parameter
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Gambar 2 : Diagram alur sistem.

Dimulai dari ELM327 membaca parameter sesuai protokol pada ECU yang meliputi Revolutions Per
Minute (RPM), Speed, Throthle, Temperatur, Load lalu data ditransfer ke Arduini Uno melalui altsoftserial
untuk di framing agar bisa diter- jemahkan setelah itu melalui softwareserial data akan dikirim oleh SIM 800L
ke jaringan internet menggunakan GPRS.
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4. Hasil dan Analisis

Pada pengujian device dilakukan dalam 3 skenario dan kondisi yang berbeda yaitu saat berada dijalan tol,
jalan kota, dan kondisi idle. Dilakukan dalam skenario berbeda untuk melihat parilaku hasil data parameter
apakah sesuai dengan kon- disi yang dilakukan atau tidak karena untuk melihat presisi sistem harus dilakukan
dibeberapa medan. Terdapat 5 parameter yang ditinjau yaitu Load, Temperature, RPM, Speed, dan Throttle.
A. Kondisi Idle

Pada pengujian Ok dan Error value untuk melihat data yang berhasil terupadate atau terkirim ke server dari

ketiga skenario yang telah dilakukan apakah sistem ini layak atau tidak dilahat dari nilai ok yang didapat.

Tabel 1 : Ok dan Error Value Saat Idle

Idle
All Value (Ok only)
Parameter | averag SD Ma | Mi Std
e X n Error
Load 35'%333 3.174 | 40 | 27 0'52950
Temperature 56.2 8'32865 69 | 42 1'511877
49,6473 | 108 | 83 | 9.06431
RPM 901.8 1 5 7 -
Speed 0 0 0 0 0
Throttle 25.4 0'8%442 27 | 23 0'169329

Tabel 1 dari h
karena Ok value da

1 standar deviasi tidak rel
erbeda jauh.

i sistem ini layak

B. Kondisi High

Setelah melaku apa scenario didaptkan h; visiasi, Max, Min,

Std Error
Ok dan Error Value Saat
Highway
All Value Ok Value
Paramet | aver Ma | Mi Std avera Ma | Mi Std
er age SD X n Error ge SD X n Error
24.461 | 10 3.4594 24.353 | 10 4.1165
Load 50.06 9 0 9 34 51.8 77 0 9 38
Temperat 0.1444 | 82.571 | 1.0083 0.1704
ure 82.76 | 1.0214 | 86 | 80 48 43 68 85 | 80 45
2958. | 341.60| 36 | 18 | 51.279| 2913.0| 376,57 | 35 | 18 | 63.653
RPM 12 16 25 | 84 61 57 48 26 | 84 37
11 1.8946 | 89.257 | 14.198 | 11 2.4000
Speed 91.1 |13.397 | 3 47 22 14 89 1 47 5
19.098 2.7009 | 45.057 | 19.893 3.3626
Throttle | 43.76 6 83 | 27 54 14 75 83 | 27 58

dari hasil yang didapatkan nilai standar deviasi tidak relatif beda jauh yang bearti sistem ini layak karena
Ok value dan All value relatif tidak berbeda jauh.

C. Kondisi Downtown
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Setelah melakukan pengujian pada beberapa scenario didaptkan hasil rata — rata, standar devisiasi, Max,
Min, Std Error.

Tabel 3 : Ok dan Error Value Saat Downtown

Downtown

Parameter All Value Ok Value
average sD Max Min Std Error | average sD Max Min Std Error
Load 46.52 27.1001 100 16 3.83254 | 49.37208 | 23.08662 100 21 4.283169
Temperature 84.62 0.9873 87 83 0.13965 | 84.62791 | 1.047065 a7 83 0.1539676
RPM 1475.18 | 441.8586 2639 574 6243324 | 1470.651 | 455.4807 2659 574 69.46015
Speed 27.58 9.4028 42 7 1.329751 | 27.32558 | 8.809413 43 10 1.343423
Throttle 32.64 10,2275 67 23 1.446392 | 33.30233 | 10.74939 67 23 1.639266

Tabel 3 dari hi
karena Ok value d

1 sistem ini layak

5. Kesimpulan
Berdasarkan perancangan dan pengimpleme
pengujian dapat ditarik kesimpulan sebagai berikut:

dilakukan pengujian dengan berbagai skenario

1. Dari hasil pengujian dalam beberapa kondisi, itu menunjukkan bahwa sistem ini cukup presisi karena
nilai error rendah.

2. Nilai parameter dari 3 kondisi cukup masuk akal tidak terlalu menyimpang jauh.

3. Sistem inijbai ndingan setiap nilai error standar deyiasi ilai O

idak jauh berbeda.
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