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Pendahuluan

® Perkembangan sistem telemetri tidak lagi terbatas pada mobil balap profesional, tetapi telah diterapkan pada
kendaraan listrik hemat energi dalam riset mahasiswa, seperti pada kompetisi Shell Eco-marathon dan KMHE.
Telemetri berperan penting dalam monitoring performa dan efisiensi kendaraan secara real-time.

®  Namun, desain kendaraan hemat energi yang ringan dan minimalis sering kali belum dilengkapi sistem keselamatan
aktif. Prototipe Delta EV IMEI Team UMSIDA belum memiliki sistem deteksi kecelakaan dan notifikasi darurat
otomatis, sehingga berpotensi meningkatkan risiko keterlambatan penanganan saat terjadi insiden.

® Oleh karena itu, dikembangkan sistem Accident Response Telemetry for Electric Vehicle (ARTEV) yang mampu
mendeteksi kecelakaan menggunakan sensor percepatan dan benturan, menentukan lokasi kejadian, serta
mengirimkan notifikasi SMS secara otomatis kepada tim pit-stop.
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Pertanyaan Penelitian (Rumusan Masalah)

1. Bagaimana merancang dan mengimplementasikan sistem Accident
Response Telemetry (ARTEV) berbasis ESP8266 pada kendaraan Delta EV
IMElI Team yang mampu mendeteksi kecelakaan secara otomatis?

2. Bagaimana mengintegrasikan sensor MPU6050 dan YL-99 menggunakan
algoritma threshold agar sistem mampu membedakan kondisi normal dan
kondisi kecelakaan tanpa menghasilkan false alarm?

3. Bagaimana kinerja sistem ARTEV dalam menentukan lokasi kecelakaan
menggunakan GPS Neo-6M dan mengirimkan notifikasi darurat melalui
modul SIM80OL secara real-time tanpa ketergantungan internet?
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Metode

Tahap ini bertujuan untuk mengidentifikasi Pada tahap ini dilakukan kajian terhadap penelitian Tahap ini meliputi perancangan perangkat
kebutuhan sistem keselamatan pada mobil terdahulu yang berkaitan dengan sistem deteksi keras dan perangkat lunak sistem ARTEV.
listrik hemat energi. Permasalahan utama kecelakaan, sensor percepatan (IMU), sensor getaran, Perancangan perangkat keras mencakup
yang ditemukan adalah belum adanya modul GPS, serta komunikasi GSM. Studi ini bertujuan integrasi NodeMCU ESP8266 dengan
sistem pemantauan dinamika kendaraan untuk menentukan metode deteksi yang tepat, sensor MPU6050, sensor getaran YL-99,
secara real-time yang mampu mendeteksi pemilihan ambang batas percepatan (2 g), serta GPS Neo-6M, modul GSM SIM8OOL, dan
strategi integrasi multi-sensor untuk meningkatkan buzzer.

kecelakaan dan mengirimkan informasi
lokasi secara otomatis. Kendaraan
kompetisi hemat energi umumnya berfokus

akurasi dan meminimalkan false alarm.

pada eflsle.nSI’ sehl.nggcl asPe.k . Identification Problem » Literature Study » Design and Manufacture
keselamatan aktif berbasis telemetri masih
terbatas. l
Suggestions and Verification and Testin
Improvements Validation esUng

Tahap verifikasi dilakukan untuk memastikan sistem

Tahap akhir berisi evaluasi performa bekerja sesuai dengan desain dan algoritma yang telah Pengujian dilakukan untuk mengevaluasi
sistem serta rekomendasi pengembangan dirancang. Validasi dilakukan dengan membandingkan kinerja masing-masing komponen dan
lebih lanjut. hasil pengujian terhadap parameter yang telah sistem secara keseluruhan.

ditentukan, seperti ambang batas 2 g, akurasi lokasi 5—
10 meter, dan waktu pengiriman SMS kurang dari 10
detik. Tahap ini memastikan sistem layak digunakan

pada kendaraan listrik hemat energi.
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Sistem Accident Response Telemetry for Electric Vehicle (ARTEV) berhasil
diimplementasikan dan dievaluasi pada kendaraan Delta EV Prototype
Battery Electric yang dikembangkan oleh IMEI Team, Universitas
Muhammadiyah Sidoarjo (UMSIDA), yang digunakan dalam kompetisi
kendaraan hemat energi. Sistem ini dirancang untuk meningkatkan fitur
keselamatan aktif, mengingat kendaraan tersebut sebelumnya belum

dilengkapi dengan mekanisme deteksi kecelakaan dan notifikasi darurat
otomatis.

Hasil pengujian menunjukkan bahwa sensor MPU6050 mampu mendeteksi
peningkatan signifikan pada percepatan resultan selama skenario simulasi
tabrakan. Ketika percepatan resultan melebihi nilai ambang batas yang
telah ditentukan sebesar 2g, sistem secara konsisten mengklasifikasikan
kondisi tersebut sebagai kejadian kecelakaan.
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Pada kondisi operasi normal, termasuk getaran akibat ketidakteraturan
permukaan lintasan, nilai percepatan tetap berada di bawah 1g sehingga
tidak memicu deteksi palsu. Integrasi sensor getaran YL-99 sebagai
mekanisme konfirmasi benturan meningkatkan keandalan sistem.

GPS Neo-6M menyediakan data lokasi dengan deviasi posisi yang masih
berada dalam batas toleransi yang dapat diterima untuk aplikasi respons
darurat.

Modul GSM SIM8OOL berhasil mengirimkan notifikasi SMS yang berisi
koordinat kecelakaan dengan waktu tunda transmisi yang relatif singkat.
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Temuan Penting Penelitian

Sistem ARTEV berbasis NodeMCU ESP8266 berhasil
diimplementasikan pada prototipe mobil listrik hemat energi dan
mtqmpttj bekerja secara real-time tanpa ketergantungan koneksi
internet.

Sensor MPU6050 mampu mendeteksi lonjakan percepatan
dengan ambang batas 2 2 g sebagai indikator kondisi dinamis
ekstrem. Sistem mampu membedakan kondisi normal (getaran
ringan, manuver biasa) dan kondisi berisiko (jatuh, benturan,
terguling) secara konsisten.

Integrasi sensor percepatan (MPU6050) dan sensor getaran (YL-
99) terbukii efektif dalam meminimalkan false alarm. Sistem
hanya mengakitifkan respons darurat ketika kedua parameter
terkonfirmasi.
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Manfaat Penelitian

Penelitian ini memberikan kontribusi dalam pengembangan sistem
keselamatan kendaraan listrik berbasis mikrokontroler dengan pendekatan
pemantauvan dinamis real-time. Integrasi sensor percepatan dan sensor
getaran sebagai metode verifikasi ganda dapat menjadi referensi bagi
penelitian selanjutnya dalam bidang sistem keselamatan aktif dan telemetri
kendaraan.

Sistem ARTEV menunjukkan bahwa sistem deteksi kecelakaan dapat
dirancang menggunakan arsitektur sederhana, ringan, dan efisien daya
tanpa ketergantungan internet. Hal ini membuka peluang pengembangan
perangkat keselamatan kendaraan yang lebih terjangkau dan mudah
diimplementasikan pada prototipe mobil listrik maupun kendaraan skala
kecil.
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