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Abstrak

Hewan peliharaan tidak selalu dikandangkan dan dikurung karena akan membuat hewan tersebut
menjadi stress, hewan di biarkan di luar kandang oleh pemilik agar hewan tidak stress dan tertekan,
oleh karena itu pemilik sering kehilangan hewan peliharaannya.Dari gambaran masalah diatas,
penulis menemukan ide untuk membuatPerancangan Alat Posisi pada Hewan Peliharaan yang di
implementasi kan pada baju hewan peliharaan.Alat tersebut menggunakan GY-NEOMV2 Gps
moduleditambah dengan komponen indikator berupa buzzer. Jika alat jauh dari aplikasi pada jarak
yang di program maka buzzer akan berbunyi. Dan GPS dengan menggunakan Node MCUV.1.0
ESP8266sebagai pelacak keberadaan posisi hewan peliharaan.

Kata Kunci: GY-NEOMV2 Gps module, buzzer, android, GPS Tracking, Node MCU V.1.0
ESP8266.

PENDAHULUAN

Di dalam kehidupan bermasyarakat pasti ada sekelompok orang yang mempunyai hewan
peliharaan, seperti: anjing (51,8%), kucing (20,2%), dan lain-lain (Wajiran et al., 2020).
Data ini di dapatkan dari the 2" Indonesia Pet Expo 2016 yang diselenggarakan di
Indonesia Convention Exhibition (ICE) BSD City (Samsugi & Wajiran, 2020). Hewan
tersebut mempunyai insting untuk hidup bersosialisasi sendiri tanpa pemiliknya, maka dari
itu sebagian hewan-hewan kadang suka berpergian meninggalkan rumah pemiliknya
apabila hewan tersebut tidak dikandangkan (Sampurna Dadi Riskiono et al., 2020).

Agar tidak menimbulkan keresahan pada pemilik hewan, dimana hewan yang mereka
miliki berada (Susanto & Ahdan, 2020). Masalah yang lebih besar jika hewan berada di
luar ruangan atau di luar rumah, dan pemilik lupa menggunakan tali atau tali yang
digunakan terlepas dan hewan, banyak kemungkinan jika hewan tidak bisa di temukan atau
dilacak jika hanya menggunakan insting pemilik dalam mencarinya (Ahdan et al., 2018).
Dengan berkembangnya teknologi adapuncara untuk mengurangi keresahan tersebut, yaitu
dapat di gunakan sebagai salah satucara melacak posisi pada hewan peliharaan (Ahdan,
Priandika, et al., 2020).

Alat pelacak pada hewan peliharaan modern umumnya menggunakan GPS untuk
menentukan lokasi hewan (Samsugi, Yusuf, et al., 2020). Sistem ini juga biasanya
memiliki komponen program aplikasi, seperti selular atau android, untuk mengirimkan
posisi hewan kepada pemilik di tempat lain (Prasetyawan et al., 2021). Sistem GPS
menggunakan sejumlah satelit yang berada di orbit bumi, yang memancarkan sinyalnya ke
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bumi dan di tangkap oleh sebuah alat penerima (Sampurna Dadi Riskiono et al., 2018).
Maka dari itu penulis mengusulkan ide tentang alat pendeteksi lokasi hewan peliharaan
yang berguna untuk para pemilik hewan peliharaan agar dapat mengetahui lokasi hewan
peliharaan mereka (Sampurna Dadi Riskiono et al., 2016). Berdasarkan uraian di atas maka
penulis akan membuat laporan akhir yang berjudul“Perancangan Alat Melacak Posisi
Hewan Peliharaan Berbasis Android” dengan harapan dapat membantu pemilik hewan
peliharaan menemukan posisi hewan mereka.

KAJIAN PUSTAKA

GPS Tracking

GPS Tracking adalah teknologi AVL yang memungkinkan pengguna untuk melacak posisi
kendaraan, armada ataupun mobil dalam keadaan Real-Time (Novia Utami Putri et al.,
n.d.). GPS Tracking memanfaatkan kombinasi teknologi GSM dan GPS untuk menentukan
kondisi koordinat sebuah obyek, lalu menerjemahkannya dalam bentuk peta digital (Utama
& Putri, 2018). GPS Tracking adalah suatu sistem pemantauan jarak jauh yang
menggunakan satelit GPS sebagai penentu lokasi kendaraan/asset bergerak dengan tepat
dan akurat dalam bentuk titik koordinat yang kemudian diimplementasikan ke dalam
bentuk peta digital, sehingga dapat dimengerti dengan mudah bagi penggunanya
(Kistijantoro, 2014).

Google Maps API

API (Application Programming Interface) merupakan suatu dokumentasi yang terdiri dari
interfsce, fungsi, kelas, struktur dan sebagainya untuk membangun sebuah perangkat lunak
(Borman et al.,, 2018). Dengan API ini, maka memudahkan programmer untuk
“membongkar” suatu software untuk kemudian dapat dikembangkan atau diinteggrasikan
dengan perangkat lunak yang lain (Yulianti et al., 2021). API dapat dikatakan sebagai
penghubung suatu aplikasi dengan aplikasi lainnya yang memungkinkan programmer
menggunakan system function (Sulastio et al., 2021). Keunggulan dari API ini adalah
memungkinkan suatu aplikasi dengan aplikasi lainnya dapat saling berhubungan dsn
berinteraksi (Puspaningrum et al., 2020). Bahasa yang dgunkan oleh google Map yang
terdiri dari HMTL, Javascript dan AJAX serta XML, memungkinkan untuk menampilkan
peta Google Map di website lain (Prasetyawan et al., 2018).

Buzzer

Buzzer adalah sebuah komponen elektronika yang berfungsi untuk mengubah getaran
listrik menjadi getaran suara (Mulyanto et al., n.d.). Pada dasarnya prinsip kerja Buzzer
hampir sama dengan loud speaker, jadi Buzzer juga terdiri dari kumparan yang terpasang
pada diafragma dan kemudian kumparan tersebut dialiri arus sehingga menjadi
elektromagnet, kumparan tadi akan tertarik ke dalam atau keluar, tergantung dari arah arus
dan polaritas magnetnya, karena kumparan dipasang pada diafragma maka setiap gerakan
kumparan akan menggerakkan diafragma secara bolak-balik sehingga membuat udara
bergetar yang akan menghasilkan suara (Rossi et al., 2018). Cara Kerja Buzzerpada saat
aliran listrik atau tegangan listrik yang mengalir ke rangkaian yang menggunakan
piezoeletric tersebut (Amarudin et al., 2020).
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GY-NEOMV2 Gps Module GY-NEOMV2

GPS (Global Positioning System) yang menggunakan sedikit daya tetapi memiliki akurasi
yang sangat tinggi (Setiawan et al., 2021). Global Positioning System (GPS) merupakan
sistem yang digunakan untuk menentukan letak di permukaan Bumi dengan bantuan
penyelarasan sinyal satelit (Igbal et al., 2018). Sistem ini menggunakan 24 satelit dan 3
satelit cadangan yang mengirimkan sinyal gelombang mikro ke Bumi (S D Riskiono et al.,
2020). Modul GPS uBlox GY-NEO6MV2 berfungsi sebagai penerima GPS yang dapat
mendeteksi lokasi dengan menangkap dan memproses sinyal dari satelit navigasi (Rossi &
Rahni, 2016).

NodeMCU

NodeMCU pada dasarnya adalah pengembangan dari ESP 8266 dengan firmware berbasis
e-Lua (Priyambodo et al., 2020). Pada NodeMcu dilengkapi dengan micro usb port yang
berfungsi untuk pemorgaman maupun power supply (Nurkholis & Susanto, 2020). Selain
itu juga pada NodeMCU di lengkapi dengan tombol push button yaitu tombol reset dan
flash (Harahap et al., 2020). NodeMCU menggunakan bahasa pemorgamanan Lua yang
merupakan package dari esp8266. Bahasa Lua memiliki logika dan susunan pemorgaman
yang sama dengan ¢ hanya berbeda syntax (Ahdan, Pambudi, et al., 2020).

Linux Kernel

Android bangun di atas kernel Linux 2.6 (Fitri et al., 2020). Namun secara keseluruhan
android bukanlah linux, karena dalam android tidak terdapat paket standar yang dimiliki
oleh linux lainnya (Ahdan et al., 2017). Linux merupakan sistem operasi terbuka yang
handal dalam manajemen memori dan proses (Samsugi, Mardiyansyah, et al., 2020). Oleh
karenanya pada android hanya terdapat beberapa servis yang diperlukan seperti keamanan,
manajemen memori, manajemen proses, jaringan dan driver (Jupriyadi et al., 2020). Kernel
linux menyediakan driver layar, kamera, keypad, WiFi, Flash Memory, audio, dan IPC
(Interprocess Communication) untuk mengatur aplikasi dan lubang keamanan (Kristiawan
etal., 2021).

Android Runtime

Pada android tertanam paket pustaka inti yang menyediakan sebagian besar fungsi android
(Sampurna Dadi Riskiono & Pasha, 2020). Inilah yang membedakan Android
dibandingkan dengan sistem operasi lain yang juga mengimplementasikan Linux
(Sampurna Dadi Riskiono, 2018). Android Runtime merupakan mesin virtual yang
membuat aplikasi android menjadi lebih tangguh dengan paket pustaka yang telah ada
(Neneng et al., 2021).

METODE

Skema Rangkaian Elektronika Sistem

Sistem yang akan dibangun adalah sebuah sistem aplikasi pelacakan posisi hewan
peiharaan menggunakan teknologi gps yang akan terhubung dengan sebuah aplikasi mobile
android (Riski et al., 2021). Adapun rancangan elektronika sistem yang akan dibangun
dapat dilihat pada gambar 1 berikut:
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GY-NEO6MV2

Gambar 1
Penggunaan Software IDE Arduino

Perancangan sistem pada software arduino sangatlah penting sebab dari sinilah program
dibuat dan diupload menggunakan software arduino, hal ini bertujuan untuk menyisipkan
kode program kedalam arduino (Nurkholis et al., 2020). Berikut adalah inisialisasi program
arduino menggunakan arduino uno seperti yang di tunjukan oleh gambar 2 di bawah ini.

Gambar 2

Langkah ini bertujuan untuk memilih jenis dari mikrokontroller arduino yang akan
digunakan untuk membuat sistem. Pada perancangan alat ini menggunakan arduino uno.
Selain langkah diatas kita juga perlu menginisialkan port serial tujuannya agar arduino
dapat terhubung kekomputer biasanya menggunakan sebuah kabel USB agar arduino dapat
tehubung dengan komputer.

Penulisan Kode Program

Penulisan kode program dilakukan untuk memberikan intruksi-intruksi menggunakan
bahasa pemrograman C yang bertujuan untuk menjalankan sistem agar dapat bekerja
sesuai kode program yang telah diisikan kedalam sebuah arduino, tanpa kode program
sistem tidak dapat bekerja sebab kode program adalah bagian yang paling utama dalam
kita membuat sebuah alat (Lestari et al., 2021). Berikut adalah tampilan layer untuk
mengisikan kode program pada software ide arduino di gambar 3 berikut

Gambar 3
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Flowchart Program

Pada flowchart dibawah ini menjelaskan tentang bagaimana cara kerja dan proses alat
bekerja. Dapat dilihat pada gambar 4 berikut.
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Gambar 4

Konfigurasi Server Firebase

Pertama  yang  harus  dilakukan  adalah login ke  dalam  website

, setelah login buatlah sebuah project dengan mengklik
pada bagian add project , setelah itu tulis nama project yang ingin kita buat setelah selesai
maka akan tampil 1 buah project. Setelah berhasil membuat 1 buah project maka
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berikutnya akan tampil project yang telah kita buat sebelumnya, disini saya membuat
project dengan nama hewan peiharaanfini , seperti gambar 5 dibawah ini :

Firebase helps mobile app teams
succeed.

PRl © v

Gambar 5

Setelah berhasil membuat project , langkah berikutnya adalah membuat struktur data pada
database , database pada Firebase ini bersifat tree yang mana akan memiiki banyak anak
cabang , disini saya membuat 5 buat variabel yang bernama Buzzer untuk trigger Buzzer ,
lokasi , latitude dan longtitude sebagai titik kordinat lokasi hewan peiharaan , yang terakhir
adalah status , untuk memantau kondisi alat, dapat dilihat di gambar 6 berikut ini.
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Gambar 6
Setelah kita berhasil membuat database pada Firebase langkah berikutnya adalah kita
mengatur aturan pada database , disini saya membuatnya true agar dapat diakses secara
publik tanpa authentikasi , berikut tampilan aturan yang telah saya buat di gambar 7:
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Gambar 7
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Setelah kita mengkonfigurasi aturan pada Firebase , langkah berikutnya adalah Kkita harus
mendapatkan databasekey yang akan kita masukan ke dalam alat agar dapat terkoneksi
dengan server Firebase , pertama pilih pada projectoverview dan pilih stelan project, dapat
dilihat di gambar 8:

W W W W W W W VW W w s°°

Gambar 8

Lalu Langkah terakhir adalah dengan memilih akun layanan dan pilih pada bagian rahasia
database , setelah dipilih lalu klik show untuk melihat key maka akan didapatkan key yang
digunakan sebagai authentikasi alat terhadap serverFirebase , berikut adalah tampilan key
yang didapat, dapat dilihat di gambar 9 berikut:

N W W W W W W W W W W W
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Gambar 9

HASIL DAN PEMBAHASAN
Implementasi NodeMCU

Pada tahap ini dilakukan implementasi nodeMCU pada alat yang dibuat berikut
implementasi NodeMCU pada gambar 10 dibawah ini :

Gambar 10
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Implementasi GY-NEOMV2 Gps module

Pada tahap ini dilakukan implementasi GY-NEOMV2 Gps module pada alat yang dibuat
berikut implementasi GY-NEOMV2 Gps module pada gambar 11 dibawah ini:

Gambar 11

Implementasi Buzzer

Pada tahap ini dilakukan implementasi Buzzer pada alat yang dibuat berikut implementasi
Buzzer pada gambar 12 dibawah ini:

Gambar 12

Implementasi Program Pelacak Hewan Peliharaan

Pada tahap ini dilakukan implementasi program untuk mengetahui posisi alat yang dibuat
dengan google maps API, berikut tampilan implementasi program alat pelacak posisi
hewan peliharaan dapat dilihat di gambar 13 di bawabh ini:

My Pet Fini Febriani

ALARM OFF

“Q

Posisi Pet

ampung @
Telukbetung
A
xc?‘-;;f‘.e/asa Q 4
Jarak Durasi
8.3km 24 mins
Gambar 13
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Implementasi Keseluruhan Alat

Pada tahap ini dilakukan implementasi Kesleuruhan Alat, dari mulai penerapan alat dengan
ikat pinggang hewan peliharaanyang dibuat , berikut implementasi keselurhan alat yang
dibuat dapat di lihat di gambar 14 di bawah ini:

Gambar 14

Implementasi Pada Hewan

Berikut adalah gambar dari alat yang digunakan pada hewan peliharaan, dalam kasus ini
penulis menggunakan kucing:

Gambar 17 Gambar 18
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Pengujian NodeMCU

Pada pengujian ini dilakukan bertujuan untuk menguji apakah node MCU dapat menerima
kode program dengan baik atau tidak dengan cara mengupload kode program ke node
MCU menggunakan aplikasi Arduino IDE dan memastikan bahwa proses upload selesai
100% berikut Node MCU V.1.0 ESP8266 dapat terkoneksi pada MAP Android. Dibawah
ini gambar pengujian rangkaian node MCU gambar 19

=

Gambar 19

Pengujian Catu Daya

Pada tahap mengujian ini dilakukan adalah mengukur tegangan dari catu daya yang masuk
ke GND dn VIN dari adaptor. Pengujian ini bertujuan untuk memastikan apakah daya yang
dihasilkan oleh adaptor dapat digunakan dalam pengujian ini yaitu TESTERmeter yang
berhubungan dengan pin GND dan VIN pada batrai 9V dan NodeMCU. Dapat dilihat pada
gambar 20 dan gambar 21 di bawah ini.

Gambar 20 Gambar 21

Pengujian GPS (Global Positioning System)

Pengujian Gps dilakukan untuk menguji keakuratan data jarak pada alat dan aplikasi yang
ada di android, aplikasi My Pet Fini Febriani terhubung di Maps android, sehingga dapat
mencari rute tercepat dan navigasi. Maps akan menampilkan petunjuk arah dan informasi
lalu lintas secara real-time untuk menemukan rute terbaik ke tujuan hewan peliharaan
berada. Dengan navigasi suara, Pemilik akan mendengar notifikasi lalu lintas, kapan harus
berbelok, lajur mana yang digunakan, dan ketika ada rute yang lebih baik maka rute
tersebut yang akan dipilih. MY Pet Fini Febriani terdapat jarak dan durasi yang di tempuh.
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Tombol Alarm On/OFF yang ada di My Pet berfungsi sebagai alarm, tombol Alarm On
sebagai perintah alarm aktif jika jarak di program tidak sesuai dengan jarak alat, tombol
Alarm Off berarti perintah tidak aktif. Terdapat notifikasi “HEWAN PELIHARAAN
ANDA KELUAR RUMAH!!” jika alat yang di gunakan di hewan berada di luar jangkauan
dari jarak yang susah di tetapkan di program.

My Pet Fini Febriani

ALARM OFF

B

Jarak Durasi
0 0

Gambar 22

19.41

Min 11 November
Berawan 28°

. Menelusuri GPS

@ Hotspot pribadi akti®

Eo8  WARNING!!

AAN ANDA KELUAR RUMAH!!

Gambar 23

'S 3l. Gn. Radabasal ll
ke arah Sle GN. Kawi

Lalu [*

*

PUSATKAN LAGI

Gambar 24
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Tabel 2
) Jarak Antara Alat Nilai
Jenis . .
dan Aplikasi Jarak Nilai Akurasi
Hewan Sebenarnya Eror
PEliharaa Nilai Terbaca y (%)
(Km) (%)
n (Km)
Kucing 1 0,7 Km 0,4 Km 42% 58 %
Kucing 2 8,4 Km 8.3 Km 1,2 % 98,8 %
Kelinci 11 Km 10 Km 9,1 % 90,8 %
Musang 0,9 Km 0,7 Km 28 % 72 %
Monyet 4 Km 3 Km 25% 75%
Tabel 3
Kucing1 | [(0,7) —(0,4)]/(0,7) x 100 % = 0,42 x 100 % | =42 %
Kucing 2 | [(8,4) —(8,3)] /(8,3) x 100 % =0,01 x 100 % | =1,2 %
Kelinci [(11) - (10)] / (11) x 100 % =0,091 x 100% |=9.1%
Musang | [(0,9) —(0,7)]/(0,9) x 100 % =0,28 x 100 % | =28 %
Monyet [(4) - (3)]/ (4) x 100 % =0,25 x 100 % =25%

%error = [(nilai terbaca) - (nilai sebenarnya)] / (nilai terbaca) x 100%

Pengujian Buzzer

-
Gambar 25

Pengujian Keseluruhan Alat

Pada tahap ini pengujian buzzer atau rangkaian alarm digunakan untuk memberikan
peringatan atau syarat bahwa jarak pada alat jauh dari aplikasi di android yang sudah di
program. Buzzer ini telah dipasang pada rangkaian dan dapat berbunyi sebagai tanda alarm.

Pada pengujian keseluruhan alat ini dilakukan pengujian pada NodeMCU dengan
menerima kode program dengan baik pada beberapa komponen yang digunakan untuk
membuat alat. Rangkaian di bawah ini bisa di lihat bahwa NodeMCU yang merupakan
komponen untuk memproses segala aktivitas alat berfungsi sebagai otak dari alat, pada
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rangkaian tersebut terdapat GY-NEOMV2 Gps module sebagai komponen pelacak yang
terkoneksi dengan NodeMCU dan Buzzer. Dimana NodeMCU disini dilakukan test
koneksi apakah NodeMCU mampu terkoneksi dengan wi-fi sekitar dan mampu memproses
data lokasi GPS, dan buzzer sebagai trigger jika alat jauh dari jangkauan aplikasi yang
sudah di programkan jaraknya.

connected: 192.168.43.41

V| Autoscroll Nolineending + 9600baud

Gambar 27

SIMPULAN

1. GY-NEOMV2 Gps module pada hewan peliharaan mampu mendeteksi keberadaan
hewan peliharaan dan memberikan informasi yang tepat pada saat hewan
peliharaan berada pada posisi tidak aman atau lebih dari 20 meter.

2. Dengan menggunakan alat pelacak posisi hewan, pemilik hewan dapat melacak
posisi hewan peliharaannya dengan lebih mudah dan dapat memantau posisi hewan
peliharaannya berada.

3. GPS (Global Positioning System) pada node MCU memberikan posisi lokasi yang
benar dengan akuratan +-58-98,8% dari posisi yang sebenarnya.
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