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ABSTRAK

Telah dilakukan perancangan sistem telemetri parameter kelistrikan pada
instalasi motor kincir tambak udang. Sistem ini direalisasikan untuk dapat
mempermudah pengukuran dan pemantauan parameter listrik yaitu arus, tegangan,
daya dan faktor daya pada motor 1 fasa yang terdapat pada tambak udang. Sistem
pengukuran dan telemetri parameter kelistrikan ini terdiri dari dua unit transmitter
dan satu unit receiver. Pada masing-masing unit transmitter terdapat satu buah
Mikrokontroler Arduino Uno R3, Sensor Arus SCT-013 YHDC, Sensor Tegangan
dan Modul Telemetri nRF24L01+. Sedangkan pada unit receiver terdapat satu
buah Mikrokontroler Arduino Uno R3 dan Modul Telemetri nRF24L01+. Sensor
Arus SCT-013 YHDC dan Sensor Tegangan ini berfungsi untuk membaca nilai
parameter kelistrikan. Data yang dibaca akan dikirim ke unit receiver secara
telemetri mengunakan modul Modul Telemetri nRF24L01+ dan dapat di-
monitoring pada Human Machine Interface (HMI). Hasil percobaan menunjukkan
selisih pembacaan manual dengan sensor pada pembacaan daya nyata = 0,0055%,
daya semu = 0,002%, arus rms = 0,0051%, tegangan rms = 0,002% dan faktor daya
= 0,003%. Pada pengujian sistem yang dilakukan selama 7 hari non-stop,
Persentase data yang dapat dikirim oleh Tx 1 ke Rx adalah 36% sedangkan
pesentase data Tx 2 ke Rx adalah 95,60% dan jarak maksimum pengiriman data
dari unit transmitter 1 dan 2 ke unit receiver tanpa penghalang (lapangan terbuka)
adalah 120 m sedangkan jarak maksimum pengiriman dengan penghalang (antar
ruangan) adalah 50 m.

Kata Kunci : Pengukuran, Telemetri, Sensor Arus SCT-013 YHDC, Sensor
Tegangan, Modul nRF24L01+
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ABSTRACT

It has been designed system telemetry of electric parameters on the
installation of a shrimp farm motor. The system is being made easier to measure
and monitor the electric parameters of the current, voltage, power and power
factors on the 1 phasa motor that are found in shrimp ponds. This electrical system
of measurement and telemetry perimeter consists of two units of transmitter and
one receiver unit. Every transmitter units has microcontrollers arduino uno R3,
SCT-013 YHDC flow sensors, voltage sensors and telemetry nRF24L01+ +.
Whereas in the receiver unit has microcontroller arduino uno R3 and a telemetry
nNRF24L01+ + module. The SCT-013 YHDC flow sensors and these voltage sensors
work to read the value of electrical parameters. The data read will be sent to the
receiver's telemetry unit using the telemetry nRF24L01+ + module and can be
monitored on the human machine interface (HMI). The experimental results showed
the difference between manual reading with sensors in real power reading =
0.0055%, pseudo power = 0.002%, RMS current = 0.0051%, RMS voltage =
0.002% and power factor = 0.003%. In the system testing conducted for 7 days
non-stop, the percentage of data that can be sent by TX 1 to RX is 36% while the
sector of TX 2 to RX data is 95.60% and the maximum distance of data sending
from the transmitter unit 1 and 2 to the unit Receiver without a barrier (open field)
is 120 m while the maximum distance of shipping with a barrier (between rooms)
IS 50 m.

Keywords: Measurement, Telemetry, SCT-013 flow sensor YHDC, Voltage Sensor,
nRF24L01+ + Module
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