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TINJAUAN PUSTAKA

2.1 KAJIAN PUSTAKA

Pada penelitian yang menerapkan sistem kendali PID (Honji Yu, 2014) dengan
judul “Kontrol Suhu Pada Pengontrol PID oleh LabView” penelitian ini menggunakan
pengontrol PID digunakan untuk mengatur tingkat temperatur secara realtime.
Pengontrolan hardware dan menampilkan hasil secara antarmuka menggunakan
software LabView. Permasalahan yang diangkat dalam penelitian ini ingin
menciptakan sebuah sistem kontrol suhu realtime yang sederhana dan mudah
dioperasikan dan dapat melihat setiap perubahan dari setiap sinyal masukan yang
diberikan, penggunaan sistem kontrol PID dan juga LabVIEW dapat
diimplementasikan sebagai sistem kontrol yang sederhana dan mudah di operasikan
dan penggunaan LabVIEW sebagai software program berbasis grafis yang dapat
memberikan keluaran sistem dalam bentuk tampilan grafis yang memunkinkan setiap
perubahan sistem kontrol suhu tersebut dapat terlihat. menciptakan sebuah sistem
kontrol suhu secara realtime dengan menggunakan PID sebagai kontrol utama dan
LabVIEW sebagai software program berbasis grafis dengan sebuah sensor LM35D
sebagai pendeteksi suhu dan NI-DAQ 6008 USB sebagai DAQ, langkah awal dengan
menentukan nilai setpoint pada 40°C dan memasukkan parameter maka pemanas akan
mulai bekerja dan suhu meningkat perlahan. Setelah beberapa saat, suhu mencapai
40°C. Setelah itu dilakukan perubahan setpoint, nantinya suhu yang dikontrol akan
membuat penyesuaian tepat waktu. Dengan menguji suhu target pada 60°C dan 80°C
untuk membuktikan sistem akan melakukan penyesuaian tepat waktu. Ketika suhu
sudah berada pada batas setpoint maka suhu berhenti meningkat dan respon pengendali
cukup baik. Kekurangan pada penelitian tidak dijelaskan secara detail maupun ringkas
dimana implementasi sistem yang dibuat akan digunakan dan hanya menggunakan
pemanas (heater), yang harus di tingkatkan dalam penelitian ini mengacu pada
penjelasan sistem tersebut dimanakan sistem tersebut akan digunakan dan penggunaan

pendingin untuk optimalisasi suhu. [3]



Kemudian pada penelitian yang dilakukan oleh Dyah Aruming Tyas dan Raden
Sumiharto pada tahun 2013 dengan judul penelitian “Purwarupa Sistem Kendali PID:
Studi Kasus Kendali Suhu Ruang”. Penelitian ini menggunakan sensor suhu LM35
yang terhubung dengan board Arduino dan PID sebagai pengendali dan penggunaan
software LabView sebagai user interface dari hasil data keluaran yang dihasilkan dari
pengendali PID. Permasalahan pada penelitian ini bagaimana menciptakan sistem
kontrol suhu dengan pengendalian otomatis dengan tujuan memperoleh suhu yang
diinginkan dalam waktu yang relatif singkat serta dapat mempertahankan suhu dalam
kondisi stabil meski terdapat gangguan, penyelesaian terkait masalah tersebut dengan
menggunakan pengendali PID sebagai kontroller yang dapat mengendalikan sebuah
sistem dan memberikan feedback dari sistem tersebut dan dilengkapi perangkat 4 buah
sensor LM35 sebagai pendeteksi suhu dan pendingin ruangan seperti kipas dan juga
pemanas dan DAQ digunakan sebagai mengubah keluaran dari LM35 ke digital untuk
diproses pada programing, hasil dari penelitian tersebut ketika ruangan dengan
gangguan panas diaktifkan. gangguan panas diaktifkan pada menit ke-4 dan dinon-
aktifkan pada menit ke-28. Dengan nilai set point 40 °C, maka terjadi peningkatan
panas secara perlahan hingga mencapai 40,6°C dan sistem kendali dapat
mempertahankan suhu ruangan pada suhu 40,5°C yang artinya kesalahan kondisi
steady sebesar 0,5°C atau 1,25% dari setpoint yang ditentukan. Karena nilai kesalahan
kondisi steady masih di bawah 2%, performa sistem kendali dapat dikatakan baik
dalam mengatasi gangguan panas yang diberikan. Kekurangan pada penelitian
implementasi dari sistem tersebut masih berupa ruangan buatan dengan skala yang
tidak terlalu besar, alangkah baiknya peningkatan pada penelitian ini menggunakan
ruangan berskala besar untuk implementasi dari sistem pengendali tersebut [4].

Kemudian pada penelitian selanjutnya yang dilakukan oleh Ramadan Firdaus
dan Wildan Zulfikar pada tahun 2016 dengan judul penelitian “Pengontrol Suhu
Ruangan Menggunakan Metode PID” Sensor yang digunakan adalah LM35 dengan
sistem pengendalian suhu dapat diimplementasikan dengan board Arduino dan kipas
ventilasi untuk menurun suhu ruangan, permasalahan terkait pada penelitian ini

bagaimana membuat sistem pengendali otomatis dengan pengendalian suhu yang



bertujuan memperoleh suhu yang diinginkan dalam waktu yang relatif singkat serta
dapat mempertahankan suhu dalam kondisi stabil, penyelesain dari masalah tersebut
dengan membuat sistem kendali menggunakan metode PID yang digunakan untuk
mengendalikan ruangan berukuran 17 cm x 17 cm dengan menggunakan lampu pijar
sebagai pemanas ruangan dan kipas yang digunakan untuk mengontrol suhu ruangan.
Penggunaan PID pada sistem kendali tersebut memunkinkan terjadinya umpan
balik/feedback yang nantinya nilai umpan balik tersebut sebagai acuan untuk
mengontrol suhu pada ruangan 17 x 17 cm, hasil dari pengujian tersebut terbagi
menjadi 2 (dua) bagian pengujian dengan pengendali dan tanpa pengendali ketika
pengujian tanpa pengendali mendapatkan hasil ketika sistem bekerta tanpa ada
pengontrolan khusunya pada bagain output sistem hanya mampu menyala saja tanpa
terpengaruhi data input yang masuk sehingga pengontrolan tidak dapat dilakukan
(tidak adanya umpan balik) hasil selanjutnya dengan menggunakan pengendali sistem
merespon data masukan dari sensor ketika mempengaruhi suhu ketika data sensor
mendeteksi nilai sensor tersebut sudah melebihi batas setpoint sistem pengendali akan
merespon untuk melakukan proses pendinginan dengan menggunakan pengendali
berlangsung sangat cepat dengan suhu berkisar antara 28,3 — 28,8 °C. Kekurangan pada
penelitian ini masih terdapat pada proses pembacaan suhu yang masih memiliki nilai
error/noise. Untuk meminimalisir kesalahan tersebut diperlukan sebuah system filter
agar proses pembacaan suhu dapat terlihat secara jelas pada saat proses settling time,
overshoot dan steady state atau menggunakan komponen sensor suhu yang lain untuk
didapatkan suhu yang lebih akurat [5].

Penelitian selanjutnya dilakukan oleh H. Muhammad Asyraf, KA Nur Dalila,
AW Muhammad Hakim dan RH Muhammad Faizzuan Hon dengan judul penelitian *
Pengembangan Simulator Eksperimental melalui Kontrol Suhu PID berbasis Arduino
Sistem menggunakan LabVIEW* pada tahun 2017. Permasalahan pada penelitian ini
bagaimana membuat sistem kontrol suhu yang dapat dirancang kuat dan juga bebas
dari ketidakstabillan maupun gangguan, penyelesaian pada permasalahan tersebut
dengan menggunakan pengendali PID metode tuning Ziegler-Nichols sebagai acuan

pada sistem kontrol tersebut dan digunakan termokopel sebagai pendeteksi suhu panas



dan Transistor digunakan sebagai perangkat switching untuk menghidupkan dan
mematikan suhu panas sesuai dengan nilai yang diukur penggunaan DAQ pada
penelitian menggunakan Arduino UNO. Langkah awal untuk mengetahui hasil dari
penelitian ini membandingkan suhu referensi dan suhu yang diukur pada sistem
pemanas dengan nilai persentasi respon keluaran sistem yang dilakukan percobaan
sebesar 25%, 50% dan 75% setpoint. Dengan begitu hasilnya menunjukkan perbedaan
antara nilai setpoint dan suhu saat ini serta waktu yang dibutuhkan. Dengan
menggunakan time settling dan persentase overshoot sebagai kriteria, kontroler PID
perlu atur sesuai dengan sistem untuk menghasilkan kinerja terbaik dengan overshoot
yang lebih sedikit sambil mencapai waktu penyelesaian pada waktu yang lebih singkat,
ketika nilai setpoint suhu telah ditentukan pada PID sistem membutuhkan 119 detik.
Untuk memanaskan hingga mencapai 32°C. Kemudian ketika suhu diturunkan, sistem
membutuhkan waktu lebih lama untuk mencapai nilai tersebut sistem untuk mencapai
suhu yang diinginkan lebih lambat sebesar 58 detik. Ketika suhu diatur ke 51°C nilai
gain pada PID perlu disesuaikan dengan sistem agar respon sistem tersebut bisa lebih
baik. Kekurangan dari penelitian tersebut sistem dalam melakukan proses penurunan
suhu tidak menggunakan perangkat tambahan apapun dengan adanya penambahan
perangkat untuk menurunkan suhu membuat sistem lebih baik dan efisiensi waktu [6].

Penelitian selanjutnya yang dilakukan oleh Sudhir Ranjan, Abhisek Sharma dan
Puneet Chaudhary dengan judul “Sistem Pengontrol Suhu Yang Efektif Menggunakan
Mekanisme PID” pada tahun 2017. Permasalahan dari penelitian ini bagaimana
membuat sistem kontrol kendali suatu ruangan untuk memantau suhu yang diinginkan
setiap saat dengan subjek pengendalian merupakan Air Conditioner (AC) sehingga
ketika dimatikan, jika temperatur yang diinginkan melebihi temperatur ruangan dan
menyala jika temperatur yang diinginkan turun di bawah temperatur ruangan. Variasi
nilai suhu yang terjadi antara 16°C sampai 27°C. Penyelesaian dari permasalahan
tersebut dengan menggunakan pengendali PID untuk mengatur suhu secara realtime.
Penyelesaian masalah tersebut dengan menggunakan sistem kendali PID Untuk
mendemonstrasikan ini secara efektif, dengan model kecil dibangun. Model ini

merepresentasikan sebuah bangunan yang memiliki 2 lantai ber-AC sehingga setiap



lantai terdapat satu ruangan. Sensor suhu yang digunakan PT100 RTD sebagai nilai
input dari sistem dan digunakan mikrokontroller ATMEGA 16. Setelah melakukan
perakitan pada setiap rancang bangun sistem hardware & software, setelah itu
penentuan dan pengujian nilai Kp,Kd dan Ki untuk sistem pengendali PID dan sensor
PT100 terus memantau variasi suhu dan mengirimkan nilai suhu yang terdeteksi ke
mikrokontroler. Salah satu elemen aktif dari sistem adalah relai yang akan
mengirimkan sinyal trip ke katup solenoida di unit pendingin setiap kali nilai ambang
batas terlampaui. Misalkan suhu ruangan saat ini adalah 27°C yang diukur oleh sensor
suhu dan pengguna ingin suhu 30°C. Suhu yang dirasakan oleh PT100 akan diubah
menjadi level tegangan oleh ADC yang terpasang di ATMEGA 16 dan nilai ini akan
dimanipulasi oleh tindakan PID yang tertulis di pengontrol. Nilai ini kemudian akan
dikirim ke relay yang akan merasakan bahwa mereka harus mematikan unit pendingin
hingga suhu meningkat dan mencapai 30°C. kekurangan dari sistem ini merupakan
banyaknya terjadi gangguan terutama pada Kontroler PID yang diimplementasikan
pada Mikrokontroler ATMEGAL6 terdapatnya kesalahan pada nilai tunak O
penyelesaian dari permasalahan tersebut dengan mengubah penggunaan ATMEGA16

dengan DAQ yang lebih baik guna mengurangi gangguan pada sistem [7].

2.2 DASAR TEORI

Dalam penelitian ini memiliki teori-teori yang terkait dengan alat maupun teori
yang berkaitan dengan penelitian ini, sehingga dibawah ini merupakan landasan teori
yang terkait dengan penelitian ini :
2.2.1 SUHU

Suhu adalah besaran fisika yang hanya dapat dirasakan dengan tubuh, tubuh

merasakan suhu dalam bentuk panas dan dingin. Suhu dapat mengubah sifat zat,
contohnya sebagian besar zat akan memuai ketika dipanaskan. Sebatang besi lebih
panjang ketika dipanaskan daripada dalam keadaan dingin. Jalan dan trotoar beton
memuai dan menyusut terhadap perubahan suhu. Hambatan listrik dan materi zat juga

berubah terhadap suhu.



Pada saat udara panas, molekul-molekul udara bergerak lebih kencang.
Molekul-molekul ini menumbuk pada kulit lebih kencang sehingga dapat merasakan
lebih panas. Sebaliknya, pada saat udara dingin, molekul-molekul di udara bergerak
lebih lambat. Molekul-molekul di kulit justru bergetar lebih kencang. Ketika udara
dingin bersentuhan dengan kulit maka sebagian energi yang dimiliki atom-atom di kulit
berpindah ke atom-atom di udara. Getaran atom kulit menjadi lebih lambat sehingga
kulit merasakan dingin [8].

2.2.2 SENSOR SUHU LM35

Sensor adalah peralatan yang digunakan untuk merubah besaran fisik menjadi
besar listrik. Sensor suhu merupakan alat untuk mendeteksi atau mengukur suhu pada
ruang atau sistem tertentu, kemudian diubah hasil keluaran sensor menjadi besaran
listrik. Sensor suhu LM35 memiliki fungsi untuk mengubah besaran suhu menjadi
besaran listrik dalam bentuk tegangan, sensor ini memiliki beberapa tipe lainnya seperti
LM35C, LM35CA, dan LM35D. berikut dibawabh ini fitur dari sensor LM35 :

— Dapat dikalibrasi langsung dalam bentuk celcius (C°)
— Faktor skala linier + 10,0 mV/°C

— Akurasi 0,5°C (pada +25°C)

— Pengukuran untuk rentang nilai 55 ° hingga +150 ° C
— Dapat digunakan untuk aplikasi jarak jauh

— Beroperasi dari tegangan 4 hingga 20 volt

— Kurang dari 60 A penguras arus

— Low self-heating, 0,08°C in still air

— Nonlinier £1/4°C tipikal

— Output impedansi rendah, 0,1 W untuk beban 1 mA
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Gambar 2.1 Sensor LM35 [9].

2.2.3 KENDALI PID (Proportional-Integral-Derivative)

PID (Proportional-Integral-Derivative) adalah kontroler mekanisme umpan
balik digunakan pada sistem kontrol industri, kontroler PID merupakan kontroler
secara kontinu menghitung nilai kesalahan sebagai beda antara setpoint yang telah
diatur dan variabel proses terukur. Tugas pengendali PID adalah mereduksi sinyal
kesalahan antara sinyal setting dan sinyal aktual. Semakin cepat respon dari pengendali
dan semakin kecil nilai kesalahan maka akan semakin baik pengendali PID [10].

Metode kontrol PID menjadi metode kontrol yang paling banyak digunakan
pada sistem otomasi dan pada teknik kontrol, pengendalian dengan PID 99% lebih dari
dari cukup untuk mengendalikan suatu plant pada dunia industri, PID memiliki sistem
yang dinamikanya sangat sederhana dan cukup memberikan kinerja yang baik dalam
memberikan pengontrolan [17]. Berikut dibawah ini blok diagram pengendali PID pada

gambar dibawah ini :

— P K e(t)

+ i
—Setpoint Error » I K ,I e(r)dr 9 m Output —
0

K, de(t)
dr

—» D

Gambar 2.2 Blok Diagram Pengendali PID [11].
Pengendali PID memiliki persamaan yang diperoleh pada gabungan dari

proporsional, integral dan derivatif. Berikut persamaan (2.1) dibawah ini :

11



u(t) = Kp(e(t) + = f e(t)dt + Td ) 2.1)

u(t) = sinyal output pengendali PID

Kp = Konstanta Proporsional

Ti = waktu integral

Td = waktu derivatif

Ki = konstanta Integral (kp/Ti)

Kd = konstanta derivatif (Kp.Td)

e(t) = sinyal error = referensi — keluaran plant = set point
2.2.4 KONTROL PROPORSIONAL

Kontrol proporsional pada Pengendali PID berfungsi untuk memperkuat sinyal
kesalahan (error signal). Sehingga dapat mempercepat keluaran sistem mencapai titik
referensi. Hubungan antara Kp konstanta proporsional dan input kontroler u(t) dengan
signal error e(t) dapat dilihat pada persamaan (2.2) dan blok diagram dibawah ini :
u(t) = Kp e(t) (2.2)

masukan e(t) u)
- K, p=—>

y(t)

Gambar 2.3 Blok Diagram Kontrol Proporsional [11].
2.2.5 KONTROL INTEGRAL
Kontrol integral pada Pengendali PID berfungsi untuk menghilangkan
kesalahan keadaan tunak (offset) yang biasanya dihasilkan oleh kontrol proporsional.
Hubungan persamaan kontrol integral u(t) dengan signal error e(t). persamaan (2.3)
dan blok diagram dapat dilihat di bawah ini :
u(t) =Ki [ e(t)dt (2.3)

e u
M’h@—(*f—bl(ii)

T Y

Gambar 2.4 Blok Diagram Kontrol Integral [11].
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2.2.6 KONTROL DERIVATIF
Kontrol derivatif merupakan pengendali laju karena output kontroller
sebanding dengan laju perubahan pada signal error. Hubungan persamaan kontrol

derivatif u(t) dengan signal error e(t). persamaan (2.4) dan blok diagram di bawah ini

de (t)

u() = Ko %

(2.4)

€ u)
masukan , ((il_t NPY t N

y®

Gambar 2.5 Blok Diagram Kontrol Derivatif [11].
2.2.7 SOFTWARE LabVIEW

LabView adalah perangkat lunak rekayasa sistem yang diproduksi oleh
National Instrument digunakan untuk aplikasi yang memerlukan pengujian,
pengukuran, serta kontrol. Pada software LabView dapat membuat antarmuka
(interface) atau form panel antar pengguna dan alat dengan kontrol dan indikator. fitur
LabView terdapat perangkat yang komperhensif untuk mendapatkan, menampilkan,
menganalisis dan menyimpan data. LabView dapat digunakan untuk berkomunikasi
dengan perangkat keras seperti akuisisi data, perangkat kontrol gerak, instrumen GPIB,
VXI, PXI, RS485 dan RS232.

LabView menggunakan bahasa pemograman berbasis grafik atau blok diagram
dan bahasa pemograman lainnya berbasis text. Menu kontrol yang terdapat pada
LabView adalah knobs, push, buttons, dial dan peralatan input lainnya sedangkan yang
dimaksud indikator merupakan menu yang dapat menampilkan grafik untuk keluaran
seperti graps, LED dan peralatan display lainnya [12].

Dalam membuat dan menyusun user interface, LabView terdiri dari tiga
komponen utama, yaitu :

1. Front panel
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Front panel merupakan bagian window yang mempunyai latar belakang
abu-abu serta terdapat kontrol dan indikator, front panel digunakan untuk
membangun sebuah VI, menjalankan program dan men-debug program.

Tampilan front panel dapat dilihat pada gambar 2.6 :

f#%2 blink1.vi Front Panel | X

File Edit View Project Operate Tools Window Help %
D & 11 | 15pt Application Font v « A ? S

~

Boolean

v
< >

Gambar 2.6 Tampilan Front Panel pada LabView [13].
2. Blok Diagram
Blok diagram merupakan bagian window yang berlatar belakang putih
yang berisi source code yang telah dibuat dan berfungsi sebagai instruksi

untuk front panel. Tampilan blok diagram dapat dilihat pada gambar 2.2.7 :

% blink 1 4 Block Diagram C

Filke Edit  View F'.'p-'l Operste  Took Window Help
by
L 7

o 3 Ny Euws 15p¢ Apphication Fort. = | Bov i e g -

Dhgital 1'D Pin

Gambar 2.7 Tampilan Blok Diagram Pada LabView [13].

3. Control Pallete
Control Pallete merupakan tempat beberapa kontrol dan indikator pada
front panel, control pallete hanya tersedia pada front panel untuk

menampilkan control pallete dapat dilakukan dengan mengklik windows >>
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show control pallete atau klik kanan pada front panel. Tampilan control

pallete dapat dilihat pada gambar 2.8 :
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Gambar 2.8 Tampilan Control Pallete Pada LabView [13].

2.2.8 NI-DAQ USB 6008
NI-DAQ USB 6008 adalah perangkat pengolah data dari produk National

Instrument sebagai pengolah data digital to analog dan analog to digital. Perangkat ini
menyediakan 8(delapan) buah analog input(Al), analog output (AO), digital input
(DI) dan digital output (DO). NI-DAQ USB 6008 dapat digunakan untuk mengontrol
atau mengendalikan PLC, Mikrokontroler dan Arduino [13]. Spesifikasi NI-DAQ USB
6008 sebagai berikut :

a. Merek : National Instrument

b. Tipe : 6008

c. Analog Input: 8 SE/4 DI

d. Input Range (V): £1 to £10

e. Input Resolutions (bits): 12

f. Max Sampling Rate (kS/s): 10

g. Analog Outputs: 2

h. Output Resolutions (bits): 12
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I. Output Rate (Hz): 150

J- Output Range (V): 0to 5
k. Digital 1/0 Lines: 12

I. 32-Bit Counter: 1

m. Trigger: Digital

n. Bus: USB
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Gambar 2.9 NI-DAQ USB 6008 [14].
2.2.9 KIPAS ANGIN DC

Kipas angin yang menggunakan motor listrik sebagaik pengubah energi listrik
menjadi energi gerak dengan penggerak baling-baling pada kipas tersebut. Pada kipas
angin DC terdapat suatu kumparan besi pada bagian yang bergerak dengan sepasang
pipih yang memiliki bentuk magnet pada bagian yang diam, ketika aliran listrik
mengalir pada lilitan kawan dalam kumparan besi yang menjadikan kumparan besi
menjadi sebuah magnet.

Karena sifat magnet yang saling tolak-menolak pada setiap kedua kutubnya
maka gaya tolak-menolak magnet antara kumparan besi dan sepasang magnet tersebut
menghasilkan gaya berputar secara periodik pada kumparan besi tersebut. Maka dari
itu baling-baling kipas angin dikaitkan dengan poros kumparan tersebut. Penambahan
tegangan listrik pada kumparan besi dan menjadi gaya kemagnetan ditujukan untuk

memperbesar hembusan angin pada kipas angin [15].
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(4]

Rotating Direction

Gambar 2.11 Dimensi Kipas Angin DC 12V [18].
Pada gambar 2.2.10 dab 2.2.11 merupakan gambar kipas dc 12v dengan dimensi,

dibawah ini merupakan spesifikasi umum Kkipas angin dc 12v pada umumnya.

Bahan : Rangka, Impeller: Plastik (Flammability:
UL94V-0)
Model : Bervariasi untuk setiap model

(L10: Tingkat kelangsungan hidup: 90% pada
60°C, tegangan pengenal, dan terus berjalan
dalam keadaan udara bebas)

Perlindungan Motor : Fungsi pemblokiran saat ini dan perlindungan

polaritas terbalik

Elektrik : 50/60 Hz, 500VAC, 1 menit (antara konduktor
utama dan bingkai)
Suhu Penyimpanan : 30°C hingga 70°C (Non-Kondensasi)
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Suhu Operasional : Bervariasi untuk setiap model
Berat : 230g [18].
2.2.10 THINGSPEAK

Thingspeak adalah web layanan yang mempunyai fitur Antarmuka
Pemrograman Aplikasi (API) untuk layanan yang berbasis Internet of Things (IOT)
dan dapat melakukan komunikasi sederhana melalui koneksi internet. ThingSpeak
adalah merupakan layanan yang memiliki sifat open source yang bisa selalu
dikembangkan oleh semua pengguna, ThingSpeak dapat melakukan data yang masuk
dab menampilkan data secara grafik visual, platform ThingSpeak juga merupakan
sarana untuk mengembangkan aplikasi yang berbasis berbasis Internet of Things (I0T)
karena sifatnya yang open source yang relatif mudah dikonfigurasikan. Selain itu
ThingSpeak dapat digunakan untuk membangun sebuah aplikasi dengan memanfaatkan
data yang dikumpulkan pada sebuah sensor yang dihubungkan pada layanan
ThingSpeak, layanan ThingSpeak dapat melakukan pengumpulan data secara real-time,
memproses data dan memvisualisasi data pada pengguna [16].

Untuk menghubungkan suatu objek pada Internet of Things (I0T), memerlukan
perangkat lunak dan perangkat keras. Objek merupakan benda yang akan dipasang
sebuah sensor yang befungsi sebagai pemberian informasi apa objek yang akan diukur
sedangkan penerima berupa aktuator yang merupakan alat yang dikendalikan, sensor
yang dipasang akan diambil data dan diunggah dalam jaringan server yang disebut
cloud yang menggunakan proses visualisasi, objek yang terhubung dengan cloud
melakukan komunikasi secara nirkabel dengan mengandalkan koneksi sebuah internet
[19].

CThmgSpeak welo services
'H\mgs 3 . 3, pps
oﬂxer things

Gambar 2.12 Reprentasi Cloud dan ThingSpeak [16].
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Antarmuka Pemrograman Aplikasi (API) Dberfungsi sebagai yang
direprentasikan pada Gambar 2.2.12. Pada dasarnya Things merupakan benda atau
objek yang diberikan perangkat sensor untuk mengumpulkan data. Data yang sudah
dikumpulkan dari suatu objek dikirim dan diterima melalui POST Hypertext Transfer
Protocol (HTTP) sederhana, cloud digunakan untuk penyimpanan data pada objek dan
komunikasi terjadi melalui plaintext, JSON atau XML. Pengiriman data melalui
permintaan Hypertext Transfer Protocol (HTTP) diproses oleh layanan IOT yang
mampu melakukan komunikasi dengan server virtual, server dan layanan 10T

berkomunikasi dengan aplikasi [16].

Application

loT Business Process
Management

Virtual Entity

Security

Management
Service Organisation

loT Service

Communication

Device

Gambar 2.13 Konsep Model 10T [16].

Penggunaan platform 10T (Internet of Things) menjadi komponen dalam sistem
pengukuran dan juga pengontrolan sistem karena dapat menyimpan dan menganalisis
data dalam jumlah besar pada cloud yang sebagai wadah penyimpanan data yang
dilengkapi dengan bandwith tinggi dan kapasitas penyimpanan data besar dan kekuatan
pemrosesan yang berat. Penggunaannya tidak lepas dari mudahnya menggunakan
platform 10T (Internet of Things) dan mudahnya mengimplementasikan 10T pada suatu

alat untuk penggunaan monitoring dan pengontrolan [20].
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