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Abstract: Frequent floods occurred in several areas in Indonesia annually that eventually cause who are
affected by the flood. More often floods arrive at night when most people were fast asleep. This means
that peaople are mostly not ready when disaster comes. This is one of the reasons why long-range early-
detection flood devicewas designed. Not only improve the accuracy of detection of the flooding but it will
be able to monitor so there will be an accurate precaution signal of this disaster at the night time.
Monitoring the water level of the river situation in real time using Wireless Sensor Network (WSN)
technology. WSN is a wireless network infrastucture that uses sensors to monitor physical or
environmental conditions that are connected to the network. To display data transmitted WSN nodes,
made the application of software visual basic 6.

In this application generates the system displays the status of the water level of the river (prototype),
status of the device, warning when the flood and the estimated time of flooding occurs. The time
estimates obtained from the calculation of the average speed of change in the water level before.
Keywords: WSN, Peringatan dini, Banjir, Arduino uno, Xbee

Pada era perkembangan teknologi saat ini
kebutuhan informasi yang semakin meningkat
mengharuskan informasi tersebut dapat diketahui
secara real time atau pada saat itu juga. Dahulu
untuk melakukan pertukaran informasi
dibutuhkan kabel sebagai media pertukaran
informasinya, namun sekarang ini  untuk
melakukan pertukaran informasi sudah dapat
menggunakan jaringan  nirkabel  (wireless).
Wireless atau jaringan nirkabel ini menggunakan
gelombang radio sebagai media transmisinya.
Berkembangnya teknologi yang baru tidak selalu
berarti teknologi yang lama lantas ditinggalkan.
Sebenarnya antara teknologi yang baru dengan
teknologi yang lama kedua hal ini saling
melengkapi, teknologi baru tidak akan bisa
dikembangkan tanpa adanya teknologi yang lama.

Banjir merupakan fenomena yang hampir
selalu terjadi di Indonesia setiap tahunnya.
Kejadian ini merupakan kejadian yang sangat
mempengaruhi  kesejahteraan penduduk, baik
secara langsung maupun tidak langsung. Banjir
yang terkadang melanda secara tiba-tiba membuat

warga tidak bisa siaga ketika menghadapi bencana
ini datang. Tentu saja ini membuat warga tidak
hanya mengalami kerugian harta dan benda namun
bisa kehilangan nyawa orang yang dicintai karena
terjebak banjir yang datang tiba-tiba. Karena
alasan inilah perlu dirancang alat pendeteksi banjir
jarak jauh, tidak hanya meningkatkan keakuratan
pendeteksian pada banjir namun nantinya bisa
dipantau secara real time sehingga memberikan
siaga banjir disaat yang tepat.

Pada penelitian sebelumnya telah banyak
ditemukan alat peringatan dini terhadap banjir
namun masih dengan menggunakan
mikrokontroler atmega dan data langsung
ditampilkan di LCD (Arief, 2011). Pada tugas
akhir ini, perancangan monitoring (pemantau)
ketinggian air sungai jarak jauh yang dikonsepkan
untuk memberikan informasi siaga dan prediksi
kapan akan terjadinya banjir kepada para
penggunanya. Pemantauan ketinggian air sungai
secara real time ini menggunakan teknologi
Wireless Sensor Network (WSN) dan akan
ditampilkan ke komputer melalui program VB 6.

Muhammad Syakir Kautsar, Jusak, Pauladie Susanto
JCONES Vol. 3, No. 2 (2014) Hal: 26


mailto:kautziro@gmail.com
mailto:jusak@stikom.edu
mailto:pauladie@stikom.edu

WSN adalah suatu peralatan wireless
yang didalamnya terdapat satu atau lebih sensor
dan dilengkapi dengan peralatan  sistem
komunikasi. Sensor disini digunakan untuk
menangkap informasi sesuai dengan karakteristik
informasi yang diinginkan. Pemantauan banjir
jarak jauh ini akan mendeteksi perubahan-
perubahan ketinggian air dan memberikan
peringatan dini banjir dengan menggunakan modul
sensor ultrasonik atau modul ping.

WSN ini mempunyai node-node yang
saling berhubungan dan memiliki tugas yang
berbeda-beda. Salah satu node yang bertugas
untuk menerima data akhir dan memastikan data
tersebut asli dari sumber yang diharapkan adalah
node end device. Node ini terhubung langsung
dengan komputer yang nantinya data yang
diterima tersebut akan ditampilkan pada komputer
melalui program yang telah dibuat menggunakan
aplikasi VB 6.

Metode Penelitian

Pada metode penelitian tugas akhir ini
dilakukan untuk mendapatkan informasi data
ketinggian air sungai beserta waktu saat itu untuk
ditampilkan ke komputer. Data-data tersebut
dikirimkan secara nirkabel dari node satu ke node
yang lain. Data tersebut berasal dari node yang
bertanggung jawab untuk mencatat ketinggian dan
waktu yang disebut dengan node sensor lalu
dikirimkan ke node lainnya sampai data diterima
oleh end device yang kemudian dikirimkan ke
komputer untuk ditampilkan pada software visual
basic.

Model Perancangan
Pada perancangan ini penulis

menggambarkan perancangan sistemnya seperti
pada gambar 3.1 berikut.
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Gambar 3.1 Gambaran Perancangan
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Dari gambar 3.1 didapatkan bahwa setiap
node wsn memiliki tugas berbeda-beda seperti
berikut:

a) Node sensor

Pada node ini, node bertanggung jawab sebagai
mencatat ketinggian air sungai dan waktu saat
perekaman yang kemudian dikirimkan ke node
selanjutnya.

b) Node coordinator

Pada node ini, node bertanggung jawab atas
pertukaran data yang telah dikirimkan oleh node
sensor. Data yang diterima oleh node ini akan
ditampung terlebih dahulu sebelum diteruskan ke
node yang lainnya. Penampungan ini bertujuan
agar data yang diterima isinya sama, maka cukup
hanya satu data yang diteruskan ke node
berikutnya.

c) Node end device

Pada node ini, node berperan sebagai penerima
data dari node coordinator. Node ini
berkomunikasi secara unicast (point to point)
dengan node coordinator. Karena node ini bersifat
unicast terhadap coordinator, data yang keluar
tidak akan sampai ke node sensor.

Perancangan sistem

re

Gambar 3.2 Blok Diagram Sistenm
Dalam tugas akhir ini, penulis hanya akan
menjelaskan data yang diterima node end device
dari node coordinator. Sedangkan pada blok
diagram node sensor dan node coordinator
dikerjakan dalam judul tugas akhir “Rancang
Bangun Prototipe Aplikasi Wireless Sensor
Network (WSN) Untuk Peringatan Dini Terhadap
Banjir” oleh Budi Hari Nugroho. Data yang telah
diterima oleh node end device akan ditampilkan ke
komputer melalui progam visual basic.

Input node end device

Dalam tugas akhir ini penulis memberi
indentitas pada setiap node. Pemberian identitas
disini agar setiap node mengenal pengirim asal
data tersebut. Pemberian identitas itu sendiri
ditulis pada modul mikrokontroler arduino uno.

Data yang nantinya dikirim akan
mendapatkan tambahan identitas node. Dari
tambahan itu yang akan membuat node dapat
mengenali asal data tersebut dan dapat pula
menyeleksi apakah data tersebut perlu diterima
atau tidak.

Contoh pemberian identitasnya yaitu
pada coordinator diberi identitas C (huruf ¢ besar).
Identitas ini akan dikirim bersamaan dengan inti
data yang node coordinator akan kirimkan. Pada
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isi data yang diterima end device nantinya terdapat
simbol C dan diikuti oleh inti pesan yang dikirim
dari node coordinator.

Format penulisan pesan

Data
ketinggian

Waktu
pesan

Tanggal
pesan

Head

ID Node

- ‘

Gambar 3.3 Format penulisan data

Pada gambar 3.3 diatas penulis menyusun
format penulisan data yang mana nantinya dikirim
dan diterima oleh node lain. Setiap node nantinya
memiliki head dan id node yang harus dikenali.
Semua penulisan tersebut ditulis semua dan
dipisahkan oleh tanda titik.

Semua node disini akan memiliki head
yang sama. Namun untuk id node tergantung
dengan node mana yang mengirimkan data
tersebut. Jadi setiap node yang akan mengirim data
harus mengganti id node sebelumnya (pengirim)
dengan id node yang ia miliki. Namun pada node
end device tidak perlu mengganti id node karena
node ini tidak berhak untuk mengirim data ke node
yang lain kecuali komputer.

Dalam tugas akhir ini  penulis
menggunakan simbol % untuk digunakan sebagai
head. Maka dari itu setiap node akan mengetahui
apabila data yang diterima harus mempunyai
simbol %. Simbol head disini akan mengantisipasi
sebuah node ilegal yang tiba-tiba mengirimkan
data ke node. Apabila data yang diterima tidak
memiliki head, maka data tersebut akan dianggap
ilegal dan node akan membuang data tersebut.

Dari penjelasan di atas, node end device
harus menyeleksi data yang berhak untuk diterima
olehnya. Karena node end device hanya diijinkan
untuk menerima data dari coordinator, maka data
tersebut harus memiliki head dan id C. Apabila
data yang diterima tidak memiliki simbol tersebut
maka data akan dibuang karna dianggap ilegal.

Pemrogaman mikrokontroler Arduino Uno

< INISIALISAI >
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SAMPAI “\n”
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PEMBACAAN DATA PUNYA

SIMBOL “%” dan “C”
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iy

Hapus Data
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SELESAI

Gambar 3.4 Flowcart node end device

Pada alur proses gambar 3.4 node end
device akan mengambil data yang memiliki simbol
% dari node coordinator. Apabila node end device
menerima data selain itu, maka data akan dihapus
atau dibuang.

Pemrogaman pada setiap node dilakukan
pada modul mikrokontrolernya. Pemrogaman ini
bertujuan untuk memasukkan perintah yang harus
dilakukan mikrokontroler itu.

Pada tugas akhir ini,  penulis
menggunakan arduino uno sebagai
mikrokontrolernya. Software yang digunakan
untuk memprogam arduino tersebut ialah software
Arduino IDE.
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string indatar -

void setup ()

{
Serial.begin{2600) ;
indata="":

m

3

void loop ()
{

while (Serial.available{}>0)
i
char data masuk=(char)Serial.read();
indata+=data masuk;
iff{data masuk == 'tn'})
{
pisahDatal);
indata="":

Ard il Ohtd

~ Gambar 3.5 Tampilan program arduino pada
software Arduino IDE

Berikut contoh pemrogaman modul
arduino uno pada node end device yang diprogam
pada Arduino IDE :

a. Pembuatan variabel

Dalam pembuatan variabel ini penulis
menggunakan variabel tipe string yang bernama
“indata” untuk menampung data. Pembuatan
variabel ini diletakkan diluar fungsi void agar
variabel ini dapat digunakan secara global. Berikut
sebagai contoh :

String indata;

b. fungsi void setup

Dalam fungsi void setup perintah akan dibaca
1 kali setelah progam berjalan. Dalam tugas akhir
ini penulis mengisikan baudrate dan variabel
indata dalam kondisi kosong. Berikut sebagai
contoh :

void setup ()

{
Serial.begin (9600) ;
indata="";

c. fungsi void loop

Dalam void loop perintah akan dibaca
berulang kali. Dalam tugas akhir ini penulis
mengisi perintah menunggu data yang masuk

(listening),  pemanggilan  void lain, dan

pengosongan data kembali. Berikut contohnya :

void loop ()
{
while (Serial.available ()>0)
{
char data masuk=(char)Serial.read();
indata+=data_masuk;
if (data masuk=='\n')
{
pisahData() ;
indata="";
}
}
}

Dalam perintah di atas arduino diperintah
untuk membaca data sampai bertemu tanda ‘“\n”
(end/enter). Apabila data telah bertemu tanda
seperti itu maka dia akan memanggil perintah
“void pisahdata” dan setelah itu pengosongan
kembali variabel “indata”.

d. fungsi void pisahdata

Fungsi void ini hanya sebagai penampung
perintah yang panjang yang mana untuk
memakainya void cukup untuk dipanggil. Berikut
isi dari “void pisahdata” penulis.

void pisahData ()
{
//masukkan data yg ditampung di indata
if ((indatal[O0] '$') && (indatal[l] ==
ICI))
{

// cetak atau kirim
Serial.print (indata);
}
}

Dalam perintah di atas data masuk akan
ditampung dalam variabel “indata” dan dibaca
pada karakter ke 0 dan ke 1. Apabila data
berisikan % dan C, maka data itu akan dicetak atau
diteruskan ke komputer. Apabila data tersebut
tidak berisikan % dan C, maka data akan dibuang.
Setelah semua perintah sudah berjalan perintah
terakhir adalah mengosongkan variabel lagi untuk
proses pembacaan data selanjutnya.

Konfigurasi Xbee

Dalam setiap node harus memiliki xbee
untuk dapat saling berkomunikasi. Xbee
merupakan komponen penting dalam komunikasi
nirkabel. Maka dari itu konfigurasi xbee
merupakan langkah penting sebelum xbee itu
digunakan.

Untuk mengkonfigurasi xbee tersebut
dibutuhkan sebuah software. Software yang biasa
digunakan untuk mengkonfigurasi xbee salah
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satunya ialah X-CTU. Software ini memiliki
tampilan seperti gambar 3.6 berikut.
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Gambar 3.6 X-CTU setelah membaca Xbee

Dari  gambar 3.6 di atas xbee
dikonfigurasi untuk menjadi end device dalam
mode AT. Dalam mengkonfigurasi xbee series 2
hal yang terpenting ialah mengisi nilai PAN ID,
DH dan DL.

Langkah pertama untuk dapat
berkomunikasi dalam satu jaringan, maka PAN ID
antar xbee harus diisi dengan nilai yang sama.
Langkah kedua yaitu mengisi DH dan DL dengan
nilai 0. Angka 0 menunjukkan xbee hanya
berkomunikasi dengan xbee coordinator.

Pemrogaman visual basic

Pada pemrogaman ini, komputer akan
mengolah data yang dikirimkan oleh node end
device. Data yang diterima akan diambil isi dari
data tersebut yaitu nilai ketinggian, tanggal dan
waktu untuk ditampailkan di layar monitor.

) Monitoring

Gambar 3.7 Tampilan software dari visual basic

Dalam aplikasi ini penulis memberikan
informasi untuk mendukung data yang masuk ke
dalam komputer. Informasi tersebut berupa pesan
error cheking, indikator siaga, grafik ketinggian
air dan juga perhitungan untuk potensi mencapai
siaga berikutnya.

Dalam aplikasi ini  penulis juga
memberikan penulis log. Log ini bertujuan untuk
merekam data yang mana data akan tetap ada
meskipun aplikasi ini ditutup.

a. Error Checking dan rekam data

Setelah program berjalan maka proses
yang dilakukan pertama kalinya yaitu dengan
melakukan error cheking. Proses ini merupakan
proses dimana terdapat pemberitahuan tentang
baik tidaknya kondisi hardware.

Pada dasarnya aplikasi ini bekerja
membaca data yang masuk dengan pembacaan
data per karakter. Maka dari itu pembacaan
karakter — karakter tersebut akan ditampung
sampai karakter akhir. Dalam hal ini penulis
memilih simbol karakter ‘s’ atau ‘$’(tail).

Apabila  karakter terakhir  bertemu
karakter ‘s’ menunjukkan pesan yang dikirimkan
node coordinator bermakna terdapat hardware
yang error. Secara detail pesan yang diterima
seperti %Cl.errors atau % C2.errors. Apabila
pesan memiliki id Cl maka program akan
memberikan pemberitahuan dan alarm bahwa
“device 1 error”. Begitu juga bila pesan memiliki
id C2 maka program memberikan pemberitahuan
dan alarm bahwa “device 2 error”.

Sebaliknya apabila  karakter  akhir
bertemu karakter ’$’ maka pengiriman data
berhasil dengan baik (hardware tidak ada
masalah). Setelah data dibaca sampai tail atau
karakter “$” maka data akan disimpan pada file
log .csv.

Log tersebut akan dipisahkan menjadi 2
bagian yaitu apakah data tersebut memiliki id
“Cl1” atau “C2”. Apabila data memiliki id “C1”
maka program akan mengeluarkan pesan “Device
1 OK” dan data akan disimpan dengan nama
“log_sensorl.csv” begitu juga untuk id “C2” maka
program akan mengeluarkan pesan “Device 1 OK”
dan data akan disimpan dengan nama
“log_sensor2.csv”.

b. Penguraian data
Secara detail data yang diterima oleh
komputer adalah data yang diteruskan oleh node
end device yang diterima oleh node coordinator.
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Jadi data yang didalamnya masih terkandung isi
yang tidak penting seperti head, tanda titik, id
node dan tail.

Contoh pesan yang diterima dari node
end device tersebut seperti ini
(%C1.10.23/09/2013.05:20:40.%). Maka data yang
diterima perlu diambil yaitu nilai ketinggian
(nilainya : 10 cm), tanggal (23/09/2013) dan waktu
(05:20:40). Untuk id node itu nantinya untuk
pemisah dari mana asal data itu berasal. Bila
memiliki C1 artinya pesan yang diteruskan node
coordinator dari node sensor 1 akan ditampilkan
pada layar sensor ldan apabila C2 artinya pesan
yang diteruskan node coordinator dari node sensor
2 akan ditampilkan pada layar sensor 2.

Setelah data tinggi, tanggal dan waktu
telah diuraikan, data tersebut disimpan pada
“data_ketinggianl.csv” (untuk data sensor 1) dan
“data_ketinggian2.csv” (untuk data sensor2).

c. Tampilan grafik

Tampilan grafik ini digunakan untuk
mempresentasikan data ketinggian, tanggal dan
waktu yang diperoleh dari data yang dikirimkan
node coordinator ke node end device. Sumbu X
dalam grafik ini  mempresentasikan data
ketinggian dan sumbu y mepresentasikan tanggal
dan waktu.

d. Perhitungan perkiraan banjir

Proses ini merupakan bagian dari sistem
yang berfungsi untuk memperkirakan kapan titik B
mengalami kenaikan dari tingkat 1 ke tingkat
selanjutnya. Metode yang digunakan merupakan
metode melihat perbandingan perubahan tinggi
dari waktu sebelumnya dan waktu sekarang.
Dengan metode ini dapat diketahui besar
kecepatan perubahan air pada titik B. Berikut
adalah rumus perhitungan kecepatan perubahan air
pada titik B.

Pada tugas akhir ini,  penulis
menggunakan interval waktu 20 detik dalam setiap

pengiriman. Maka banyaknya waktu untuk
mencapai  ketinggian air saat itu adalah
sebagaimana yang dirumuskan berikut ini:
t=nx20 (1)

Keterangan :

t = waktu (detik)

n = banyak data

20 = interval waktu pengiriman dalam detik

Untuk mengetahui perbedaan/perubahan
ketinggian saat ini adalah dengan menggunakan
rumus berikut:

Ah=h —h_,

@

Keterangan :
Ah = perubahan tinggi (cm)
h, = tinggi saat ini (cm)

h, , = tinggi sebelumnya (cm)

Setelah mengetahui perbedaan ketinggian
saat ini, maka kecepatan perubahan tinggi air
dapat dirumuskan sebagai berikut ini:

V=Ah/t

Keterangan :

v = kecepatan perubahan air (cm/detik)
Ah = selisih tinggi (cm)

t = waktu (detik)

®)

Dikarenakan kecepatan perubahan air
selalu berubah-ubah, maka kecepatan yang harus
digunakan bukanlah kecepatan saat ini namun
kecepatan rata-rata saat ini. Untuk mengetahui
kecepatan rata-rata perubahan tinggi air tersebut
ialah dengan menggunakan rumus berikut ini:

Vo= vin,

Keterangan :

(4)

Vn = rata-rata kecepatan sekarang
N, = banyak data kecepatan

v = kecepatan sekarang

Dari perumusan di atas maka dapat
diketahui perhitungan waktu untuk memprediksi
berapa banyak waktu untuk mencapai ketinggian
yang ditentukan. Sebelum menghitung waktu
perkiraan yang perlu diketahui ialah menghitung
selisih/sisa tinggi untuk mencapai batas yang
ditentukan (dalam hal ini batas siaga 2, siaga 1
ataupun batas ketinggian):

t =(h,..—h)/va

batas

®)
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Keterangan :
t = waktu (detik)

hbatas = tinggi batas yang ditentukan

Vn = rata-rata kecepatan perubahan air

Dari perumusan diatas maka akan
diketahui berapa banyak waktu dimana air akan
mencapai batas siaga 2, siaga 1 dan mencapai
batas maksimum/meluap. Waktu yang telah
diketahui akan ditampilkan pada aplikasi dan
dikonversi dalam jam, menit dan detik.

e. Indikator warna
Dalam tugas akhir ini  penulis,
menggunakan indikator warna sebagai informasi
status keadaan ketinggian. Perubahan Indikator
warna terhadap ketinggian air dapat dilihat pada
Tabel 3.1.
Tabel 3.1 Indikator warna

Batas Isyarat
tinggi Status Warna Sensor 1 Sensor 2
0,
< 60% Normal Hijau
0,
60% s/d Perkiraan
Siaga 2 Kuning sensor 2
0,
80% siaga 2
Alarm 1x Alarm 3x
>=80% . * +
Siaga 1 Merah Perkiraan .
Perkiraan
sensor 2 melua
siaga 1 P

HASIL DAN PEMBAHASAN

Dalam bab ini penulis akan menguraikan
dan menjelaskan beberapa hasil pengujian dari
hasil ~ penelitian tugas akhir ini. Berikut
pembahasan hasil pengujian yang dilakukan
keseluruhan sistem pada tugas akhir ini.

Data yang masuk nantinya pasti memiliki
simbol “%C” dikarenakan data yang masuk
berasal dari node coordinator. Jika data tersebut
telah diterima oleh node end device, maka node ini
berhak meneruskannya ke komputer dalam
software visual basic. Sedangkan jika data tidak
mempunyai simbol tersebut maka data akan
dibuang.

Dalam aplikasi visual basic ini data yang
masuk akan diproses dan ditampilkan untuk
memberikan beberapa informasi.

1. Proses pembacaan data

Gambar 4.1 Pengolahan data masuk

Dari gambar 4.1 di atas dapat
disimpulkan aplikasi hanya dapat membaca data
yang diharapkan yaitu data yang memiliki simbol
“%” dan “C” saja dimana data tersebut merupakan
data dari coordinator.

2. Tampilan error checking

Tampilan ini bertujuan untuk memberi
informasi kepada user tentang baik tidaknya
kondisi node sensor/router. Dalam tugas akhir ini
node coordinator sebagai pemberi pesan bila
terdapat node sensor/router yang rusak.

Pada dasarnya data masuk dibaca per
karakter sampai karakter paling akhir yang telah
ditentukan. Pada tugas akhir ini penulis
menggunakan karakter paling akhir yaitu “s”
(untuk pesan error) dan “$” (untuk pesan tidak
error).

Pada node coordinator juga mengirimkan
kode “C1” dan “C2” sebagai identitas node asal.
Jika node coordinator mengirim pesan bahwa
node sensor 1 atau 2 error maka pada program ini
akan menampilkan informasi error tersebut seperti
Gambar 4.2.

|Device 1 Error

|Device Z Ok

Gambar 4.2 device 1 error

Dalam gambar yang ditunjukkan oleh
gambar 4.3 merupakan tampilan dimana semua
koneksi terhubung dengan baik, maka aplikasi
mengeluarkan pesan “device 1 ok” dan “device 2
ok”.
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Gambar 4.3 node 1 dan 2 kondisi OK

3. Pengolahan data

Data yang masuk akan direkam dalam 2
bagian, yaitu data yang diterima sebagai data
mentah yaitu data yang langsung diterima atau
ditangkap sebelum diproses. Data mentah tersebut
akan direkam dalam file bernama “log_sensorl”
dan “log sensor2”. Berikut isi dari data mentah
(data yang belum diolah) yang direkam.

[ A23 - fe| %1 | A - £ | %c23.
A B c D A 8 c D

23 %c1.11.13/1/2014.20;4:26.s 24 %cz.s.lzﬂl_ /2014.20:4:26.%
24 25

25 |%C1.12.12/1/2014.20:4:46.$ 26 %C2.3.12/1/2014.20:4:46.$
26 27

27 |%C1.13.12/1/2014.20:5:6.5 28 %C2.4.12/1/2014.20:5:6.%
28 29

29 |%C1.14.12/1/2014.20:5:26.% 30 %C2.4.12/1/2014.20:5:26.$
30 31

31 |%C1.15.12/1/2014.20:5:46.5 32 %C2.4.12/1/2014.20:5:46.5
32 33

33 |%C1.15.12/1/2014.20:6:6.5 34 %C2.4.12/1/2014.20:6:6.5
34 35

35 |%C1.16.12/1/2014.20:6:26.5 36 |%C2.5.12/1/2014.20:6:26.5
36 37

37 |%C1.17.12/1/2014.20:6:46.$ 38 %C2.5.12/1/2014.20:6:46.5
38 EE]

35 |%C1.18.12/1/2014.20:7:6.$ 40 %C2.6.12/1/2014.20:7:6.$
10 a1

41 |%C1.19.12/1/2014.20:7:26. 42 %C2.6.12/1/2014.20:7:26.$
a2 3

43 |%C1.20.12/1/2014.20:7:46.% 44 %C2.7.12/1/2014.20:7:46.$
s a5

45 |%C1.20.12/1/2014.20:8:6.$ 46 |%C2.8.12/1/2014.20:8:6.3
a6 a7

47 |%C1.20.12/1/2014.20:8:26.$ 48 %C2.8.12/1/2014.20:8:26.5
4 4 » M| log_sensorl %] M 4 » M| log_sensor2 %1
Ready Ready

Gambar 4.4 Isi dari “log_sensorl.csv” dan
“log_sensor2.csv”

Selanjutnya, pada proses ini merupakan
proses data yang masuk dipisah menjadi data
tinggi, tanggal dan waktu. Maka pada proses
sebelumnya data harus berisikan format seperti ini
“%C1.20.12/01/2014.20:08:26.$”. Ketika proses
sebelumnya data memiliki karakter akhir *s”
seperti data ini “%Cl.errors”, maka data tersebut
tidak akan masuk dalam proses ini.

Dengan format diatas proses pembacaan
dimulai dengan pembacaan tanda titik (.) sampai
tanda titik () lagi. Dengan data seperti ini
%C1.20.12/01/2014.20:08:26.3” maka aplikasi
akan membaca bahwa C1 adalah id node, data
tinggi berisi 20, tanggal = 12/01/2014 dan waktu
pengukuran = 20:08:26.

Setelah data mengetahui nilai tinggi,
tanggal dan waktu, dalam aplikasi visual basic ini
data akan direkam dalam file Ms.Excel berformat
csv dengan nama “data_ketinggianl.csv” (untuk id
C1/ dari sensor 1) dan “data_ketinggian2” (untuk

id C2/ dari sensor 2). Berikut hasil isi file csv yang
telah direkam oleh software visual basic.
P a7 - £l

7 6!12/1/2014 20:02:46 7 1!12/'1,’2014 20:02:47

[ a7 -

g 7 12/1/2014  20:03:06 g 2 12/1/2014  20:03:07
9 8 12/1/2014 20:03:26 ] 2 12/1/2014 20:03:27
10 9 12/1/2014  20:03:46 10 2 12/1/2014 20:03:47
11 10 12/1/2014 20:04:06 11 2 12/1/2014 20:04:06
12 11 12/1/2014 20:04:26 12 3 12/1/2014 20:04:26
13 12 12/1/2014 20:04:46 13 3 12/1/2014 20:04:46
14 13 12/1/2014  20:05:06 14 412/1/2014  20:05:06
15 14 12/1/2014 20:05:26 15 4 12/1/2014  20:05:26
16 15 12/1/2014 20:05:46 16 4 12/1/2014 20:05:46
17 15 12/1/2014  20:06:06 17 412/1/2014  20:06:06
18 16 12/1/2014 20:06:26 18 5 12/1/2014 20:06:26
19 17 12/1/2014  20:06:46 19 5/12/1/2014 20:06:46
20 18 12/1/2014 20:07:06 20 6 12/1/2014 20:07:06
21 19 12/1/2014  20:07:26 21 6 12/1/2014 20:07:26
2 20 12/1/2014  20:07:46 22 7 12/1/2014  20:07:46
23 20 12/1/2014  20:08:06 23 8 12/1/2014 20:08:06
2 20 12/1/2014  20:08:26 24 2 12/1/2014 20:08:26
25 20 12/1/2014 20:08:45 25 9 12/1/2014 20:08:46
26 21 12/1/2014  20:09:05 26 9 12/1/2014 20:09:06
27 20 12/1/2014  20:09:25 27 9 12/1/2014 20:09:26
28 21 12/1/2014  20:09:45 28 10 12/1/2014 20:09:46
29 23 12/1/2014  20:10:05 29 10 12/1/2014 20:10:06
30 24 12/1/2014  20:10:25 30 11 12/1/2014 20:10:26
31 26 12/1/2014  20:10:45 31 12 12/1/2014 20:10:46
H 4 b | data_ketinggian1 <% W 4k ¥ data_ketinggian2 %1

Ready Ready

Gambar 4.5 Isi dari “data_ketinggianl.csv” dan
“data_ketinggian2.csv”

Pada Gambar 4.5 data Kketinggian
ditampilkan pada kolom 1, tanggal pengukuran
ditampilkan pada kolom 2 dan waktu pengukuran
ditampilkan pada kolom 3.

4. Menampilkan grafik

Data yang masuk juga akan ditampilkan
dalam grafik. Berikut grafik yang ditunjukkan dari
data yang masuk pada .

Katinggian Air Sensor 1 Ketinggian Air Sensor 2
11em~12/172014 - 20426 . Jem -127172014 - 20:4:26 -
12cm - 12/1/72014 -- 20:4:46 Jom- 127172014 - 20:4:46
13 cm - 12/1/2014 - 2056 4.cm-~12/1/2014 - 20.5:6
14 cm - 12/1/2014 - 20526 dem-121/2014 - 20:5:26
15cm - 12/1/72014 - 20546 4cm-12/1/2014 - 20.5:46
15 cm - 12/1/2014 - 2066 4em--121/2014 - 20:6:6
16 cm - 12/1/2014 - 206:26 Scm-12/1/2014 - 206:26
17 cm ~ 12/1/2014 - 20.6:46 Scm - 12/1/2014 - 20:6:46
18cm-12/1/2014-2076 |z 6cm-12/1/2014 - 20:7:6 =
19 cm - 12/172014 - 20.7:26 6eom--12/1/2014 - 20:7:.26
20 em - 12/1/2014 - 20:7:45 7em-12/172014 - 20:7:46
20 cm -~ 12/1/2014 - 20.86 8 cm--1271/2014 - 20:6:6

0cm-12/172014 - 20826 | : 014 -20526 |

Gambar 4.6 Data masuk yang diterima

Sensor 1

=]

- O o« O = -0 b= -0 -0
=0 ] -0 - -0 - ® =S
=3 =3 & 3 ~ ~ &
§9 §° §° §° §4° §° §°
=1 (=1 (=} S (=} =1 =1
=a =0 =& =a =& =« =8
= = = = = = =
=] =] (=] =] o o 1=

Wakiu

Gambar 4.7 Grafik sensor 1
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Gambar 4.8 Grafik sensor 2

Pada gambar 4.7 dan gambar 4.8
menunjukkan data yang ditampilkan pada jam
20:05 sampai 20:08 terakhir. Pembacaan tersebut
mempresentasikan sumbu X sebagai waktu dan
sumbu y sebagai waktu pengukuran.

5. Tampilan indikator warna

Indikator siaga ini bertujuan untuk
mengetahui status ketinggian saat ini. Tingkat
siaga akan berubah setiap tinggi mencapai atau
melebihi batas normal.

14cm-12/1/2014 - 20578 dcm-12/1/2014 - 20526 :

15 cm - 12/1/2014 - 20546 4cm 127172014 - 205:45 Sensee

15 om - 12/1/2014 - 266 4 om - 12/1/2014 - 2066 Shas O
16 cm - 12/1/2014 - 20625 5 cm - 127142014 - 206:25

17 em - 12/1/2014 - 20:5:45 5 om - 121172014 - 20:5:45 Y=
18om-12/1/2014- 2076 |2 Gom-12/1/2014-2076 |z

19 cm = 12/1/2014 = 20.7.28 6 om = 12/1/2014 = 20.7.25

20 cm - 12/1/2014 - 206746 Tem-121/2014 - 20:7:46

20 cm - 12/1/2014 - 2085 8 cm - 12142014 - 20.8:6

30 om - 12/1/201d - 01675 | - 12/1/2014 - 20:8:26

Detal pesan e
SC2612N /2014 207268 Status O
012012172014 20, 7:46.§

%C2.7.121/2014.20:7-48.% "1 ol
%C1.2012/1/20014.20.86.%

ECIRI2APNAMARE

Gambar 4.9 Tampilan status normal

Dalam  tugas akhir ini  penulis
menggunakan status normal bila nilai dibawah 60
% dari tinggi sampel, status siaga 2 bila nilai
tinggi yang diterima berkisar antara diatas 60 %
dari tinggi sampel dan status siaga 1 untuk nilai
tinggi diatas 80 % dari sampel tinggi.

Pada gambar 4.9 menunjukkan indikator
pada sensor 1 bewarna hijau dan status normal
dikarenakan tinggi yang terakhir diterima bernilai
20. Dimana nilai 20 merupakan nilai dibawah 24
(60 % dari tinggi sampel dari sensor 1 yang
bernilai 40). Berikut ketentuan nilai batas yang
ditentukan.

6. Waktu perkiraan perubahan status

Proses ini merupakan proses pemberian
waktu perkiraan untuk sensor 2. Proses ini berjalan
ketika pada sensor 1 mencapai status siaga 2 dan
siaga 1.

Ketika pada sensor 1 mencapai siaga 2,
maka proses perkiraan untuk sensor 2 akan
berjalan untuk memperkirakan kapan terjadinya
siaga 2 pada sensor 2.

Semson T

Status

Simg= -

Semnzcos 2
Status

a

|-1 =

FPoternsi Siaga 2
094

Gambar 4.10 Tampilan perkiraan waktu siaga
pada sensor 2

Pada Gambar 4.10 merupakan tampilan
perkiraan kapan terjadinya siaga 2 pada node
sensor 2. Perkiraan waktu ini terjadi karena pada
sensor 1 mencapai status siaga 2. Perkiraan di atas
didapat dari rumusan berikut.

Pada tugas akhir ini,  penulis
menggunakan interval waktu 20 detik dalam setiap
pengiriman. Maka banyaknya waktu untuk
mencapai  ketinggian air saat itu adalah
sebagaimana yang dirumuskan pada rumus (1),
perbedaan/perubahan  ketinggian air dengan
menggunakan rumus (2). Setelah mengetahui
perbedaan ketinggian saat ini, maka kecepatan
perubahan tinggi air dapat dihitung dengan rumus
(3). Untuk mengetahui kecepatan rata-rata
perubahan tinggi air dengan menggunakan rumus
(4) dan untuk mengetahui waktu perkiraan dengan
menggunakan rumus (5).

Dari perumusan diatas maka akan
diketahui berapa banyak waktu air akan mencapai
batas siaga 2, siaga 1 dan mencapai batas
maksimum/meluap. Waktu yang telah diketahui
akan ditampilkan pada aplikasi dan dikonversi
dalam jam, menit dan detik.

Kesimpulan
Berdasarkan hasil pengujian didapatkan

kesimpulan sebagai berikut:

1. Proses penyeleksian data pada node end
device dilakukan dengan membaca header
dan node id. Data yang diteruskan
merupakan data yang memiliki header “%”
dan node id “C”. Header ‘%’ menunjukkan
kode unik untuk identifikasi data, sedang
node id ‘C’ merupakan kode unik untuk
coordinator. Dengan demikian komunikasi
end device dapat dijamin hanya dengan
coordinator saja.

2. a Aplikasi ini  mampu memberikan
beberapa informasi meliputi status keadaan
hardware, status tinggi air, perhitungan
perkiraan perubahan status, informasi berupa
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grafik dan rekaman data dalam format .csv
dari data yang masuk dari node coordinator.
b. Aplikasi mampu memberikan prediksi
potensi siaga dengan memperhitungkan
kecepatan rata-rata perubahan ketinggian
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