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Abstrak. Sistem monitoring kendaraan ini merupakan sebuah sistem yang dirancang dengan bertujuan
untuk memonitoring sepeda motor dari tindakan kriminal terutama pencurian tapi juga dapat digunakan
dalam kasus pembegalan (pencurian sepeda motor secara paksa waktu berkendara). Dimana sistem ini
dapat memberikan kemudahan untuk memonitoring kendaraan bagi pengendara atau pemilik sepeda motor
jika saja terjadi tindakan kriminal yang telah disebutkan. Komponen utama sistem ini meliputi kamera
(face recognition), relay (pemutus sistem pick up coil) dan modul GPS (pelacak lokasi kendaraan). Pada
sistem ini, semua komponen utama tersebut akan diintegrasikan dengan mini komputer Raspberry P1 yang
juga diintegrasikan dengan sistem 10T yang berbasis pada Telegram bot sehingga dapat dipantau dan
dikendalikan melalui Smartphone. Berdasarkan hasil pengujian, sistem dapat bekerja dengan baik.
Dimana sistem dapat memberikan peringatan, wajah dapat diidentifikasi dan kendaraan dapat dipantau
atau dikontrol dari jarak jauh. Sehingga ketika terjadi tindakan kriminal, sistem ini dapat membantu
pengendara atau pihak berwajib untuk menangkap pelaku tindak kriminal tersebut.

Katakunci: Pencurian, Pembegalan, Raspberry Pi, Face Recognition, Telegram bot.

1. Pendahuluan

1.1. Latar Belakang

Sepeda motor merupakan jenis alat transportasi terbanyak yang sering digunakan di Indonesia. Hal ini
dikarenakan harganya yang terjangkau, yang mengakibatkan masyarakat lebih memilih sepeda motor
sebagai alat transportasi utama keluarga. Menurut data Kepolisisan Republik Indonesia, jumlah
kendaraan bermotor terus mengalami peningkatan dari tahun 2018 mencapai 106.657.952 kendaraan,
tahun 2019 mencapai 112.771.136 kendaraan, dan pada tahun 2020 mencapai 115.023.039 kendaraan

[1]

Meningkatnya suatu kebutuhan masyarakat yang tidak diimbangi dengan tingkat kesejahteraan
masyarakat dapat mengakibatkan semakin banyak tindakan kriminal. Seperti tindakan kriminal
pencurian dan pembegalan sepeda motor yang sudah tidak asing lagi ditelinga masyarakat. Berikut
merupakan pengertian dari pencurian dan pembegalan secara umum. Pencurian sepeda motor atau
curanmor merupakan suatu tindakan kriminal yang mana mengambil kendaraan berupa sepeda motor
dari orang lain untuk memiliki kendaraan tersebut tanpa diketahui oleh pemilik. Dan untuk pembegalan
sepeda motor adalah aksi tindakan kriminal yang mana merampas sepeda motor secara paksa dari
pemilik yang biasanya disertai dengan kekerasan dan ancaman.

Dengan semakin maraknya kejadian pencurian dan pembegalan, pembuatan suatu sistem monitoring
kendaraan sangatlah dibutuhkan. Sudah banyak penelitian yang menggunakan pencurian dan
pembegalan sepeda motor sebagai topik penelitian dimana pada setiap topik penelitian memiliki
kelebihan dan kekurangan masing-masing.

Seperti pada penelitian yang berjudul Sistem Pengaman Sepeda Motor Anti Begal memiliki sistem
penghentian paksa menggunakan relay pada CDI dan dapat berkomunikasi dengan sepeda motor
menggunakan modul bluetooth [2]. Pada penelitian Pengembangan Sistem Keamanan Sepeda Motor
Menggunakan Arduino Uno Berbasis Smartphone Android memiliki berbagai macam opsi dalam
penghentian paksa sepeda motor menggunakan relay pada sistem starter, Driver Lock, kontak motor,
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dan standart motor [3]. Selanjutnya pada penelitian yang berjudul Sistem Pengaman Sepeda Motor
dengan Pelacak dan Kontrol Jarak Jauh Berbasis Android memiliki sistem yang dilengkapi dengan
modul GPS agar dapat memantau lokasi sepeda motor dan juga memiliki sistem penghentian paksa
sepeda motor menggunakan relay denagn cara memutus aliran listrik menuju kontak sepeda motor [4].
Selanjutnya penelitian Purwa Rupa Sistem Pengaman Sepeda Motor Berbasis 10T (Internet of Things),
menggunakan fingerprint untuk menggantikan tombol starter akan tetapi tidak memiliki kamera, sistem
penghentian paksa dan modul gps yang dapat membantu memonitoring dan mengontrol kendaraan [5].
Dan pada penelitian Sistem Keamanan pada Kendaraan Berbasis Raspberry Pi 3 Model B+
menggunakan Voice Recognition, Figerprint, GPS dan SMS Gateway dimana menggunakan sensor PIR
untuk mengaktifkan microphone dan fingerprint dan terdapat sistem penghentian paksa menggunakan
relay untuk menonaktifkan sistem CDI kendaraan [6].

Dari penelitian yang sudah ada, masih belum ada penelitian yang mengunakan kamera untuk sistem
otorisasi wajah, menghentikan paksa sepeda motor dengan memutus sistem pick-up coil yang mana
lebih aman dan tidak menimbulkan resiko pada kendaraan, perancangan alat yang tersembunyi dan juga
masih sangat jarang ditemukan suatu sistem utuh yang dapat digunakan untuk kasus pencurian dan
pembegalan. Oleh karena itu, menjadi latar belakang penulis untuk mengembangkan sistem pengaman
sepeda motor lebih lanjut dengan memberikan keunggulan sistem yang penulis buat seperti
menggunakan kamera untuk identifikasi wajah pengguna, menggunakan relay untuk memutus sistem
pick up coil, menggunakan modul GPS untuk memantau lokasi kendaraan dan lain sebagainya

1.2. Rumusan Masalah

Dari latar belakang diatas maka terdapat beberapa masalah yang akan dituangkan dalam penelitian ini.
Yang mana meliputi bagaimana merancang hubungan antara loT telegram bot dengan keseluruhan
komponen yang meliputi Relay, Buzzer, Modul GPS dan Kamera. Dimana pada kamera perlu
ditambahan fungsi untuk mengenali dan memotret wajah secara langsung. Dan yang terakhir bagaimana
mengintegrasikan keseluruhan sistem pada kendaraan dengan baik.

1.3. Tujuan Penelitian

Tujuan dari pembuatan sistem monitoring ini adalah membuat suatu sistem monitoring sepeda motor
dalam kasus pencurian tapi juga dapat digunakan dalam kasus pembegalan (pencurian sepeda motor
secara paksa dalam berkendara). Sehingga pengguna dapat memantau kendaraan dan jika terjadi
pencurian dan pembegalan, wajah dari pelaku dapat terpotret dan dapat membantu pihak berwajib.

1.4. Tinjauan Pustaka

Dalam tinjauan pustaka, membahas mengenai teori-teori yang mendukung dalam penelitian. Dalam
penelitian ini menggunakan OpenCV sebagai library utamanya. OpenCV atau dapat disebut Open
Source Computer Vision Library merupakan sebuah library komputer yang sangat populer dan sering
digunakan dalam penelitian yang melibatkan pengolahan citra didalamnya. OpenCV dapat mendukung
sistem operasi (OS) Windows, Linux, Android, i0S, OS X dan lain sebagainya, sedangkan untuk bahasa
pemrograman yang mendukung seperti bahasa C, C++, Java, PHP, dan Python [7]. Dalam
penggunaanya dalam penelitian ini OpenCV akan digunakan untuk melakukan proses face recognition.
Dalam face recognition yang dipakai, terdapat metode-metode yang akan dipakai yaitu metode HOG
(Histogram of Oriented Gradient) dalam training data dan Haar Cascade Calssifier untuk deteksi wajah
[8][9]. Metode HOG merupakan metode ekstraksi fitur pada gambar menggunakan obyek manusia. Dan
Haar Cascade Calssifier merupakan sebuah metode deteksi wajah atau objek yang dikembangkan
dimana pada awal mulanya algoritma yang berupa kotak menampilkan nilai RGB setiap pixel foto,
ditambahkan proses dimana pada setiap kotak pixel akan diproses agar dapat menghasilkan nilai berupa
daerah gelap dan terang [7]. Berikut gambar yang menampilkan proses dari algoritma Haar Cascade
Classifier.
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Gambar 1. Metode Deteksi Haar Cascade Classifiert”

Pada komponen utama yang akan dipakai dalam penelitian ini meliputi Raspberry Pi 3 B, Kamera
Webcam, Modul GPS GY-NEO6MV?2, Relay, dan Telegram. Raspberry Pi merupakan sebuah papan
komputer tunggal yang mana dapat memproses berbagai macam hal layaknya sebuah komputer. Dalam
hal ini, raspberry pi digunakan untuk memproses face recognition serta mengintegrasikan komponen
lainnya. Dalam raspberry pi dilengkapi dengan berbagai macam port yang mendukung seperti port
GPIO, DSI, CSI, USB, Ethernet, HDMI, dan lain sebagainya [10]. Dalam mengambil gambar atau
stream video dalam face recognition, menggunakan kamera webcam. Yang mana kamera tersebut
terhubung dengan raspberry pi melalui port USB [11]. Dan agar dapat memantau lokasi kendaraan,
digunakan modul gps GY-NEO6MV2 yang mana dapat memantau lokasi kendaraan atau benda dengan
tepat dan akurat dalam bentuk titik koordinat. Lokasi dari kendaraan atau benda tersebut akan
ditampilkan di peta digital yang dapat diakses oleh pengguna [12]. Komponen relay dalam penelitian
ini berfungsi untuk menghentikan paksa kendaraan dengan memutus sistem pick-up coil. Dan untuk
mengontrol dan memantau kendaraan menggunakan bantuan dari aplikasi telegram. Yang mana pada
aplikasi telegram, pengguna dapat menerima link gps, foto, peringatan, dan mengontrol kondisi
kendaraan melalui telegram bot [13].

1.5. Metodologi penelitian
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Gambar 2. Diagram Blok Sistem

Pada gambar diatas dapat dapat dilihat bahwa komponen utama yang digunakan adalah Raspberry Pi 3
B. Kemudain komponen yang terhubung dan bertugas sebagai pemberi inputan adalah Modul GPS,
Kamera dan Smartphone yang mana untuk mengontrol sistem menggunakan sistem loT. Selanjutnya
terdapat Baterai dan DC Step-down sebagai suplai energi listrik sistem. Dan yang terakhir terdapat
komponen yang bertugas sebagai aktuator yaitu Relay dan Buzzer.
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Gambar 3. Rangkaian Keseluruhan Sistem

Dapat dilihat pada gambar diatas, bahwa semua komponen terhubung ke Raspberry Pi 3 B. Pin yang
menghubungkan Raspberry dengan Relay adalah pin 5V, GND dan GP1020. Untuk buzzer adalah pin
GND dan GPIO21. Pada Raspberry dengan modul GPS adalah pin 5V, GP1014, GPIO15 dan GND.
Untuk Raspberry dengan kamera menggunakan port USB. Dan sumber pada raspberry menggunakan
ACCU yang terhubung dengan DC Step-down dan port micro.
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Gambar 4. Flowchart Pengoperasian Sistem
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Diagram alir sistem dapat dilihat pada gambar 4. yang mana menggambarkan proses dari sistem/alat
yang akan dibuat. Dimulai dari apakah kunci kontak ON? Jika OFF maka sistem mati sedangakan jika
ON maka akan dilanjutkan dengan inisialisasi Kamera, GPS, dan IOT. Setelah inisialisasi selesai maka
Kamera akan ON, sistem Telegram mulai dan kamera mulai Stream Video. Selanjutnya sistem akan
mulai untuk mendeteksi wajah pengguna dengan metode Haar Cascade Classifier dan akan dilanjutkan
dengan proses pengenalan wajah dengan cara membandingkan frame yang didapat dengan hasil yang
ada pada data train yang telah diproses oleh HOG (Histogram of Oriented Gradient). Setelah itu apakah
wajah dikenal? jika Ya maka kendaraan aman dan sedangkan jika Tidak maka akan mendapatkan Foto
Wajah dan Link GPS. Kemudian Foto Wajah dan Link GPS akan dikirimkan ke Cloud Telegram dan
smartphone. Dan apakah foto dikenal? Jika foto dikenal maka kendaraan aman, sedangkan jika tidak
dikenal maka pengguna dapat mengontrol kondisi kendaraan menggunakan smartphone dengan media
IOT Telegram untuk mengontrol kondisi Relay dan Buzzer. Apakah kondisi Relay dan Buzzer ON? Jika
OFF maka mesin masih hidup dan jika ON maka mesin akan mati. Selanjutnya apakah konci kontak
OFF? Jika ON maka mesin hidup, sedangkan jika OFF maka sistem akan berhenti beroperasi.

2. Pembahasan

2.1. Pengujian Hubungan Komponen lIoT Telegram Bot, Relay dan Buzzer

Berikut merupakan proses pengujian hubungan antara telegram bot dengan komponen relay dan buzzer.
Adapun komponen yang terhubung dalam pengujian ini meliputi Raspberry Pi, Relay dan Buzzer.
Pengujian hubungan antara komponen relay, buzzer dan telegram bot dilakukan dengan mengirimkan

pesan sebanyak 10 kali pada setiap menu dengan jarak yang berbeda-beda (Okm, 1km, dan 2km).
Selanjutnya akan diamati waktu respon sistem dari awal pengiriman pesan hingga sistem bekerja.

Tabel 1. Rata- rata Hasil Pengujian Hubungan Menu Telegram Bot, Relay dan Buzzer

Sistem Menu Telegram Total Error Selisih Waktu (%)
Pengujian Okm 1km 2km
[start 10 0 0 19
/hi 10 0 0,5 1,5
/buzzer 1 10 0 0 7
/buzzer 0 10 0 0 2
Irelay 1 10 0 0 4
Irelay 0 10 0 0 3,5
fall_1 10 0 0 3,5
fall_0 10 0 0,5 4
Rata-rata Error 0 0,125 5,5625
Tabel 2. Kondisi Relay dan Buzzer
Kondisi Relay dan Buzzer Kondisi Kendaraan
Okm 1km 2km Okm 1km 2km
ON ON ON Abnormal dan | Abnormal dan | Abnormal dan
buzzer buzzer buzzer
menyala menyala menyala
OFF OFF OFF Normal dan Normal dan Normal dan
buzzer mati buzzer mati buzzer mati

Berdasarkan tabel diatas, untuk menghitung nilai error dapat dilakukan dengan memamasukkan
persamaan rumus sebagai berikut:
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Berdasarkan pengujian diatas dapat dilihat bahwa untuk pengujian hubungan antara telegram bot dengan
komponen relay, buzzer dapat berjalan dengan semestinya. Pada tabel 1. menampilkan hasil rata-rata
pengujian hubungan menu telegram bot dengan relay dan buzzer. Didapatkan rata-rata error sebesar
0% pada jarak Okm, 0,125% pada jarak 1km, dan 5,5625 pada jarak 2km. Seperti yang dijelaskan dari
data diatas menunjukkan bahwa hubungan antara telegram bot dengan komponen relay, buzzer dapat
berjalan dengan baik. Nilai error tersebut merupakan error selisih waktu, dimana nilai error tersebut
dapat terjadi dikarenakan kondisi jaringan internet yang kurang stabil dan delay pada proses sistem itu
sendiri. Dan data error diatas menyatakan waktu delay eksekusi sistem, sehingga meskipun terdapat
error, sistem masih dapat berjalan dengan normal.

2.2. Pengujian Hubungan Modul GPS dan 10T Telegram Bot

Berikut merupakan proses pengujian hubungan antara modul GPS dan telegram bot. Komponen yang
terhubung dalam pengujian ini adalah Raspberry Pi dan modul GPS.

Tabel 3. Hasil Pengujian Menu /gps

Sistem Menu Telegram Total Error Selisih Waktu (%)
Pengujian Okm 1km 2km
Igps 10 0 05 8,5

Untuk menghitung nilai error dapat dilakukan dengan memamasukkan persamaan ke-1 dan persamaan
ke-2 seperti yang sebelumnya. Berdasarkan dari pengujian pertama, sistem GPS dapat berjalan dengan
baik. Dapat dilihat pada tabel 3. dimana menampilkan hasil pengujian menu /gps daan didapatkan
sistem berjalan dengan baik dengan error yang didapat sebesar 0% jarak Okm, 0,5% jarak 1km, dan
8,5% pada jarak 2km. Nilai error tersebut merupakan error selisih waktu, dimana nilai error tersebut
dapat terjadi dikarenakan kondisi jaringan internet yang kurang stabil dan delay pada proses sistem itu
sendiri.

2.3. Pengujian Kamera dalam Mengenali, Memotret Wajah dan Hubungannya dengan Telegram Bot

Berikut merupakan proses pengujian kamera dalam mengenali, memotret wajah dan hubungannya
dengan telegram bot. Komponen yang terhubung dalam pengujian ini adalah Raspberry Pi dan kamera
Webcam. Pada pengujian pertama ini akan ditampilkan gambar yang menampilkan hasil face
recognition. Dimana hasil tersebut berisiskan gambar foto wajah seseorang yang dikenal dan wajah
seseorang yang tidak dikenal. Dapat dilihat pada gambar 5. ketika menggunakan helm, wajah seseorang
masih bisa diproses. akan tetapi jika wajah ditutupi sebagian maka tidak dapat diproses.

Gambar 5. Pengujian Face Recognition

Selanjutnya untuk pengujian kedua untuk mengetahui waktu respon kamera dengan telegram bot.
Pengujian ini bertujuan ketika sistem face recognition gagal dalam mengirimkan wajah ke smartphone,
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wajah seseorang dapat dipotret langsung melalui sistem pesan telegram bot. Tabel dibawah
menampilkan hasil respon waktu antara kamera dengan telegram.

Tabel 4. Hasil Pengujian Menu /foto

Sistem Menu Telegram Total Error Selisih Waktu (%)
Pengujian Okm 1km 2km
[foto 10 0 0 3,5

Untuk menghitung nilai error dapat dilakukan dengan memamasukkan persamaan ke-1 dan persamaan
ke-2 seperti yang sebelumnya . Berdasarkan dari pengujian yang dilakukan diatas dapat dilihat bahwa
sistem dapat berjalan dengan baik. Dimana pada pengujian pertama, sistem face recognition dapat
mengenali pengguna dengan baik. Dan untuk pengujian kedua, pengujian hubungan sistem kamera
dengan telegram dapat berjalan dengan baik dimana terdapat error sebesar 0% jarak Okm, 0% jarak 1km,
dan 3,5% pada jarak 2km. Nilai error tersebut merupakan error selisih waktu, dimana nilai error tersebut
dapat terjadi dikarenakan kondisi jaringan internet yang kurang stabil dan delay pada proses sistem itu
sendiri.

2.4, Pengujian Mengintegrasikan Keseluruhan Sistem pada Kendaraan

Berikut merupakan proses pengujian keseluruhan sistem pada kendaraan. Komponen yang terhubung
dalam pengujian ini adalah Raspberry Pi dan kamera Webcam. Pada gambar 6. menampilkan hasil
pengenalan wajah dan wajah dari seseorang yang tidak dikenal serta menampilkan contoh pesan
peringatan pada aplikasi telegram jika terdapat wajah yang tidak dikenal.

Gambar 6. Pengujian Face Recognition Kendaraan

Pada gambar diatas dapat dilihat bahwa sistem dapat bekerja dengan semestinya, dimana dapat
mengenali dan menentukan seseorang yang dikenal dan tidak dikenal.

Tabel 5. Hasil Pengujian Relay dan Buzzer Kendaraan

Kondisi Relay dan Buzzer Kondisi Kendaraan
Okm 1km 2km Okm 1km 2km
ON ON ON Abnormal dan buzzer | Abnormal dan buzzer | Abnormal dan buzzer
menyala menyala menyala
OFF OFF OFF Normal dan buzzer Normal dan buzzer Normal dan buzzer
mati mati mati

Tabel 6. Hasil Pengujian Wajah Dikenal

Pengujian Wajah Total Hasil
Dikenal Berhasil Gagal
Rizal 10 10 0
Devan 10 7 3

Persentase Error Kegagalan 15%
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Tabel 7. Hasil Pengujian Wajah Tidak Dikenal

Pengujian Wajah Total Hasil
Tidak Dikenal Berhasil Gagal
Exa 10 8 2
Zainul 10 10 0
Persentase Error Kegagalan 10%

Pada tabel 5. hingga tabel 7. mencantumkan hasil pengujian sistem relay, buzzer dan kamera. Dapat
dilihat bahwa pada pengujian mematikan kendaraan menggunakan relay dapat berjalan sesuai dengan
yang diinginkan. Berdasarkan dari semua pengujian didapatkan yang mana sistem face recognition
dapat bekerja dengan menegenali wajah pengguna, kemudian pada sistem GPS dapat men-tracking
kendaraan dan kendaraan juga dapat dimatikan dari jarak jauh. Sehingga dapat disimpulkan bahwa
sistem dapat bekerja sesuai dengan tujuan yang diinginkan.

3. Simpulan

Berdasarkan dari semua pengujian yang telah dilakukan. Terdapat beberapa hal yang dapat diambil atau
disimpulkan. Pada perancangan hubungan antara sistem loT telegram bot dengan keseluruhan
komponen dapat terhubung dengan baik sesuai yang diinginkan. Pada pengujian telegram dengan buzzer
dan relay didapat error rata-rata sebesar 0% pada jarak Okm, 0,125% pada jarak 1km, dan 5,5625% pada
jarak 2km. Untuk telegram dan GPS didapatkan error 0% pada jarak Okm, 0,5% pada jarak 1km, dan
8,5% pada jarak 2km. Dan untuk telegram dan kamera didapatkan error sebesar Okm, 0% pada jarak
1km, dan 3,5% pada jarak 2km. Error yang dimaksud adalah error selisih waktu dimana meskipun
terdapat error, sistem masih dapat berjalan dengan baik dan sesuai yang diinginkan. Dan pada pengujian
face recognition pada kendaraan dapat berfungsi dengan baik dimana telegram bot dapat mendapatkan
peringatan ketika terdapat seseorang yang tidak dikenal menggunakan kendaraan. Serta sistem juga
dapat memonitoring lokasi dan juga dapat memotret wajah pengendara secara langsung. Sehingga dapat
disimpulkan bahwa sistem monitoring ini dapat bekerja dengan baik. Jadi, ketika terjadi hal yang tidak
diinginkan dan wajah pelaku didapatkan, sistem dapat membantu pengendara atau pihak berwajib dalam
menangkap pelaku kejahatan tersebut.
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