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“Implementasi Sistem Monitoring dan Tracking Kereta LRT JABODEBEK pada
Display Running Text Menggunakan Sensor GPS”

Abstrak

Penelitian ini membahas implementasi sistem monitoring dan tracking
kereta LRT (Light Rail Transit) JABODEBEK pada display running text
menggunakan sensor GPS. Tujuan utama penelitian ini untuk mengetahui sensor
GPS mana yang cocok digunakan. Sensor GPS juga digunakan sebagai input
program yang dapat:- mem-back up komunikasi jika komunikasi jaringan
mikrokontroler"dengan CPU«kereta terputus. Sistem .ini. juga dirancang untuk
menampilkan  informasi lokasl untuk calon penumpang dengan menggunakan
sensor.GPS. Ketahanan dan kecepatan menangkap sinyal GPS sangat berpengaruh.
Pada penelitian digunakan 2 sensor GPS yang diuji, yaitu sensor GPS NEO6M dan
sensor GPS NEO7M. berdasarkan penelitian sensor GRS NEO7M lebih unggul
pada ketahanan dan kecepatan menangkap sinyal serta akurasi titik koordinat
sebesar 6,31 meter. Sensor GPS dipasang pada setiap kereta untuk mengirimkan
data posisi pada mikrokontroler. Data ini kemudian diolah dan ditampilkan dalam
bentuk running text pada layar display. Hasil penelitian. menunjukkan bahwa sistem
ini mampu memberikan informasi-posisi Kereta secara akurat dengan ketahanan
kondisi menangkap sinyal yang bagus. Sehingga dapat membantu penumpang
dalam memantau keberadaan kereta. Implementasi sistem ini diharapkan dapat
meningkatkan" pengalaman pengguna dan efisiensi operasional dari LRT
JABODEBEK.

Kata Kunci: Sensor«GPS NEO7M; Sensor-GPS-NEO6M running_text;"LRT
JABODEBEK, mikrokontroler
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"Performance Analysis of Running Text Data Communication Networks on
JABODEBEK LRT Trains"

Abstract

This research discusses the implementation of the JABODEBEK LRT (Light Rail
Transit) train monitoring and tracking system on.the“running text display using a
GPS sensor. The main purpose of‘thisresearch is to find out. which GPS sensor is
suitable for use. The GPS.sensor is also used as a program input that can back up
communication if the'microcontroller network communication with the trainn\CPU
is interrupted.. The system is.alsoxdesigned to display location information for
prospective passengers using GPS sensors. The durability and speed of capturing
GPS signals are very influential. In'the research, 2 GPS sensors were tested, namely
the NEO6M GPS sensor and the NEO7M GPS sensor. based on research, the
NEO7M GPS sensor is superior.to.the durability and speed of capturing signals
and the accuracy of the coordinate point of 6.31 meters. GPS sensors are installed
on each train to send position data to the microcontroller..This data Is then
processed and displayed in the form of running text on.the display screen. The
results show that this system is able to provide accurate trainposition information
with good endurance of signal capture conditions..So that it can help passengers in
monitoring the presence of trains. [he implementation of this.system.is expected to
improve the user experience and operational efficiency of the JABODEBEK LRT.

Keywords: NEO7M GPS Sensor, NEO6M GPS Sensor running text, LRT
JABODEBEK, microcontroller
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Kemajuan teknologi telah membawa perubahan dalam segala aspek
kehidupan saat ini, teurutama dalam bidang transportasi (Cantika, 2021). Saat
ini, perusahaan yang bergerak dibidang.transportasi-memiliki peran penting
untuk dapat memfasilitasi-’Konektivitas global serta”dapat.. menumbuhkan
kegiatan perekonomian..Salah satu perusahaan yang sudah membuat.integrasi
dibidang transportasi adalah PT. Respati Selusi Teknologi yang telah tkut serta
dalam membangun perjalanannya dalam dunia industri transportasi. Pelayanan
berkualitas, investasi pada teknologi canggih, dan komitmen yang kuat terhadap

inovasi berkelanjutan.

PT. Respati Solusi Teknologi adalah perusahaan berbasis teknologi dan
engineering yang memberikan_solusi _untuk berbagai sektor. Diantara lain
Otomotif, Kereta Api, Sistem Kontrol, Multimedia, Manufaktur, Keamanan,
Transportasi Laut, Industri Maritim termasuk di dalamnya Navigasi dan
Telekomunikasi Laut (rsteknologi, 2019).

Saat ini penulis melaksanakan tugas akhir industri di PT tersebut.
Menurut penulis bagian system embedded yang memiliki peran yang penting
dalam pembuatan ‘salah satu sistem PIDS (Passenger Information Display
System). PIDS (Passeger Information Display System) adalah sistem informasi
digital yang memungkinkan ‘pemantauan, pelacakan, dan penanganan data
penumpang secara real-time(A.J, 2021). Salah satu sistem PIDS adalah running
text. Running text adalah sebuah papan pengumuman digital yang memiliki
kegunaan sebagai.layanan informasi.yang sifatnya searah-dan teknologi.yang
digunakannya semacam layar data seperti LED yang digunakan untuk
menyampaikan macam- macam konten multimedia (M.Nasution & Daud,
2023).

Running text yang digunakan pada kereta LRT (Light Rail Transit)
JABODEBEK adalah running text modul P4. Modul ini merupakan komponen
utama dalam running text yang dapat memancarkan cahaya dalam bentuk pola

atau tulisan. Modul ini memiliki beberapa variasi warna yang bermacam-

Politeknik Negeri Jakarta
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macam. Dan pada umumnya modul P4 ini memiliki ukuran dimensi 16x32
pixel(Nur, 2016). Didalam modul running text yang saat ini dipasang pada
kereta LRT (Light Rail Transit), memiliki perbedaan ciri khas dari running text
yang beredar dipasaran. Karena yang saat ini digunakan pada kereta LRT (Light
Rail Transit) memiliki beberapa program dan komponen yang dirancang agar
dapat digunakan dengan kebutuhan kereta. Saat.ini didalam rangkaian running
text tersebut didalamnya terdapat PCB (Printed Circuit Board).

Sistem running.textyang digunakan saat ini pada LRT (Light Rail'Transit)
mendapatkan.ssignal yang masuk melaluiv, CRU untuk mengirmkan “IP
broadcast agar mentrigger perubahan konten pada ‘running text melalui
mikrokentroler. Kelemahan dari sistem ‘ini jika tidak mendapatkan signal
berupa IP broadcast maka running text hanya menampilkan default ‘PT

Kereta Api Indonesia (Persero)’.

Saat ini komunikasi antar running text pada kereta LRT(Light Rail Transit)
menggunakan beberapa controller yaitu Arduino yang telah diprogram dan
selanjutnya akan diteruskan ke controller.STM32 yang akan menampilkan
kade program tersebut ke running text. Tentu saja hal tersebut menjadi kurang
efisien dalam menerapkan sistem komunikasi pada kereta LRT (Light Rail
Transit). Selain itu saat .ini belum ada pemberitahuan atau.aplikasi yang
menginformasikan lokasi kereta LRT (Light Rail Transit) kepada calon
penumpang. Sehingga calon penumpang hanya mengetahui jam kedatangan
kereta LRT (Light Rail Transit) yang diinformasikan di social media LRT
(Light Rail Transit) atau layar pemberitahuan yang ada di stasiun.

Berdasarkan permasalahan diatas, maka penulis akan melakukan
beberapa inovasi, yaitu dengan.membuat sistem komunikasi-display running
text dengan modul P4 dengan memanfaatkan-satu microcontroller yaitu
Arduino ATMEGA 2560 dengan beberapa microcontroller ESP32 sebagai
slave atau penerima yang berada pada suatu kesatuan komponen pada running
text modul P4 pada kereta LRT (Light Rail Transit). Tentunya hal tersebut akan
membuat sistem yang lebih efisiensi dalam kategori penggunaan komponen
pada kereta LRT (Light Rail Transit).

POLITEKNIK NEGERI JAKARTA
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1.2. Perumusan Masalah
Berdasarkan latar belakang tersebut dapat dirumuskan beberapa masalah yang

akan dibahas dalam penelitian ini yaitu,

1. Bagaimana implementasi sensor GPS agar menampilkan lokasi dan
informasi?
2. Bagaimana akurasi GPS agar sesual dengan titik keordinat yang sudah
disimpan?
1.3. Tujuan

Berdasarkan latar belakang di atas, maka rumusan masalah yang didapat

sebagai berikut:

Dapat memback-up program jika terkendala akibat terputusnya komunikasi
dengan CPU menggunakan.sensor GPS
Dapat memberikan informasi kereta LRT dan posisi kereta LRT untuk calon

penumpang dan dapat dilihat melalui Ul (User Interface) pada Stasiun LRT

1.4 Batasan Masalah
Berdasarkan latar belakang' tersebut, terdapat <Batasan “masalah yang
memfokuskan pembahasan. Berikut adalah Batasan masalah dalam penelitian ini

Modul running text yang digunakan‘adalah jenis P4

Menggunakan Ul (User Interface) Node red

Pengujian dilakukan pada laboratorium

Komponen dan desain disesuaikan.dengan kebutuhansindustri yang.sesuai
standard kereta

Output dari display running text dapat menampilkan lokasi stasiun, dan
tampilan default PT. KERETA API INDONESIA (PERSERO)
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Luaran dari penelitian ini adalah berupa hasil alat yang telah dibuat dengan
menggunakan teknologi LED (Light Emitting Diode). Running text ini
menggunakan modul P4 yang ukurannya sudah ditentukan dengan tempat yang

-
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=
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T
-
Q

tersedia di kereta LRT (Light Rail Transit). Selain itu, running text ini memiliki
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BAB V
PENUTUP

5.1 Simpulan
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Berdasarkan pengujian implentasi sistem tracking nilai akurasi pada
alat running text P4 dilakukan dengan pengujian ketahanan dan nilai
akurasi sensor GPS terdapat beberapa simpulan, yaitusebagai berikut:

a. Korelasi nilai errorsatitude dari kedua sensor memilikitingkat hubungan
yang kuat dengan nilai sebesar 0,78737 untuk sensor GPS Neo6M dan
0,74594 . untuk sensor GRS .Neo7M. Sedangkan nilai error longitude dari
kedua sensor memiliki tingkat hubungan yang kuat dengan nilai sebesar
0,59053 untuk sensor GRS Neo6M dan 0,46798 untuk sensor GRS Neo7M.
Sehingga semakin besar nilai error latitude maupun: longitude maka
semakin besar nilai akurasi keduasensor tersebut.

b. Nilai akurasi berdasarkan jarak.dari tittk koeordinat sensor GPS Neo6M
sebesar 13,48m dan Neo7M sebesar6,31m berdasarkan pengujian dengan
membandingkan titik koordinat yang didapatkan.sensor dan titik yang
ditentukan. Setelah pengujian didapatkan nilar tittk Neo7M memiliki nilai
akurasi perbedaan jarak yang lebih kecil.

c. Ketahanan dan kecepatan menangkap sinyal dari kedua sensor GPS Neo6M
dan ‘Neo7M dalam berbagai kondisi dan tempat. Setelah melakukan
pengujian dalam beberapa kondisi dan tepat terutama pada tempat tertutup
dan memiliki interferensi jaringan sensor-Neo7M lebih unggul.

d. Pengujian dilakukan dengan rute Stasiun Harjamukti — Stasiun Pancoran

didapatkan nilai error paling kecil sebesar 25% pada pengujian ketiga.
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5.2 Saran
Adapun saran yang dapat membuat implementasi sistem monitoring dan
tracking LRT JABODEBEK pada display running text menggunakan sensor
GPS (Global Positioning System) menjadi lebih baik, maka dapat dilakukan
hal — hal sebagai berikut
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a. Untuk mendapatkan nilai sensor yang lebih akurat dianjurkan untuk
warming-up (memanaskan) dengan cara menghubungkan sensor GPS
(Global Positioning System) dengan power supply terlebih dahulu. Contoh
sensor akan dipakai pada siang hari lakukan warming-up (memanaskan)
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mulai dari pagi hari.
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Lampiran 2 Datasheet Sensor Neo6M

n

1.3 GPS performance

N = L
o Q
I g T g F Parameter Specification
-E-”. 8 Eﬂ (8] Receiver type 50 Channels
] -] GPS L1 frequency, C/A Code
N@ 'g ca § SBAS: WAAS, EGNOS, MSAS
5’5 = %’.3 = Time-To-First-Fix’ NEQ-6G/QT NEC-EMN NEG-6P
oo T o0n Cold Start’ 265 27s 3z2s
°2 S 32 Warm Start’ 265 275 325
~c o« b C Hot Start’ is 1s is
g.s n_a o Ajded Starts’ is <35 <3g
5 c ; 9 3 —— NEG-6G/0T NEC-EMN NEG-6P
*'; 5 = g_ Tracking & Mavigation -162 dBm 161 dBm -160 dBm
E' (] Eﬂ Reacquisition’ -160 dBm -160 dBm -160 dBm
Q> ¢ TQ Cold Start (without aiding) 2148 dBm 147 dBm 146 dBm
2 2g _E' - Hot Start -157 dBm -156 diim -155 dBm
-3 X Maximurm Mavigation update rate NEC-EG/OMIT HED-ERAV
— m ga
o 8355 SHz 1Hz
x32 2 Bo
2 g F!E c Horizontal position accuracy” GPs 25m
4 SHAS 20m
9.‘5 B :I% SBAS 5 PP <1m (20, RSO
F238= SBAS + PP’ <2m (3D, RSO)'
o é’ 5 §. Configurable Timepulse frequency range NECHGGIUMIPAY NEC-6T
a o &w 0.25 Hz to 1 kHz 0.25 Hz 10 10 MHz
* =5 % Q Accuracy for Timepulse signal RS 30 ns
w < Dg 99% <B0 ns
1] g g e Granularity 21ns
g. Q 'g £ Compensated’ 15 ns
Q s Sw Velocity accuracy” 0.1mys
g L % 5 Heading accuracy® 0.5 degrees
o 5 = Operational Limits Dynamics <4g
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Lampiran 3

1.3 GNSS performance

1.3.1 GPS performance

Parameter

Receiver type

Tirme-To-First-Fis”

S-Eriﬁr..'if,’;

Horizontal position accurat,l"
Accuracy of time pulse signal

Frequency of time pulse signal
Max navigation update rate
Welocity acouracy®

Heading accuracy”
Operational limits

Table 1: GPS performance

Specification
56 Channels
GPS LIC/A
SBAS L1C/A
Q255 L1CAA
Galilen E1B/C'

Cold Start
Warm Start
Hot Start

Aided Starts”

Tracking & Mawigation
Reacquisition

Cold Start

Warm Start

Hot Start
Autonomaous

SBAS

RiE

99%

Chynamics
Altitude
Welocity

1.3.2 GLONASS performance

Parameter

Receiver type

Time-To-First-Fix”

Sensitivity !

Horizontal position accuracy "
Accuracy of time pulse signal

Frequency of time puke signal
Max navigation update rate
elocity accuracy'

Heading accuracy’
Operational limits™

Table 2: GLONASS performance

Specification

56 Channels
GLONASS L10F

Cold Start
‘Warm Start
Hot Start

Tracking & Mavigation
Reacquisition

Cold Start

‘Warm Start

Hot Start

RMS
290

Cynamics
Altitude
Welocity

XV

NEC-TM
s
28s

1s

Ss

MNEC-TM
-162 dBm
-160 dBm
-148 dBm
-148 dBm
-156 dBm
25m
20m

30 ns
&0 ns

NEO-TM
30s

283

1s

55
NEOQ-TM
-161 dBm
-160 dBm
-147 dBm
-148 dBm
-155 dBm

0.25 Hz ... 10 MHz (contigurable)

10 Hz
0.1 mfs

0.5 degrees

=dg
50,000 m
500 m/s

NEO-TM
30s

255

1s
NEO-TM
-158 dBm
-156 dBm
-140 dBm
-145 dBm
-156 dBm
4.0m

50 ns
100 ns

NEQ-TM
32s

253

1s
NEQ-TM
-158 dBm
-156 dEm
-13%9 dBm
-145 dEm
-155 dEm

0.25 Hz ... 10 MHz (configurable)

1Hz
0.1 mfs

0.5 degrees

=dg
50,000 mi
500 mis
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Lampiran 4 Program Arduino Mega Pada Arduino IDE

#include <ethercard.h>
#include <IPAddress.h>
#include <TinyGPS++.h>
#define serialGps Serial3
#define STATIC 1

#1f STATIC

static byte myip[] = { 192,168,0,200 };

static byte gwip[] = { 192,168,0,1 };
#endif

static byte mymac[] = { @x7e,0x69,0x69,0x2D,0x30,0x31 };

byte Ethernet::buffer[7e@];

TinyGPSPlus gps;

const byte RS485_Ctrl_Pinl = 24;
const byte RS485_Ctrl_Pin2 = 25;

float prevLatitude = .8, previongitude = @.0;
unsigned long tunggu_sinyal = @;

unsigned long last_get_GPS = @;
int punya_sinyal = 1;

void udpserialPrint(uinti6_t dest port, uints_t src_ip[IP_LEN], uint16_t src_port, const char *data, uintile_t len) {

IPAddress src(src_ip[e], src_ip[1], src_ip[2], src_ip[3]);

Serial.print("dest_port: ");
serial.println(dest_port);
Serial.print("src_port: ");
Serial.println(src_port);

Serial.print("src_ip: ");
ether.printIp(src_ip);
Serial.println("\ndata: ");
Serial.println(data);
punya_sinyal = 1;
tunggu_sinyal=millis();
String data_udp = "";
data_udp+= "$";

data_udp+= data;

data_udp+= "#";

Seriall.println(data_udp);
Serial2.println(data_udp);

bool readGPsData(float &latitude, float &longitude)
bool newData = false;
while (serialGps.available() » @) {
if (gps.encode(serialGps.read())) {
if (gps.location.isvalid()) {
latitude = gps.location.lat();
longitude = gps.location.lng();
newData = true;
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void setup() {
Serial.begin(57600);
Serial.println(F("\n[backSoon]"));
last_get GPS = millis();
tunggu_sinyal-millis();

n

// Initialize GPS serial
serialGps.begin(9600);

exdid yeH

// change 'S5" to your Slave Select pin, if you aren’t using the default pin
if (ether.begin(sizeof Ethernet::buffer, mymac, 10) == @) {
Serial.println(F("Failed to access Ethernet controller™));
return; // Exit setup if Ethernet initialization fails

}

#if STATIC
ether.staticsetup(myip, gwip);
#else
if (lether.dhcpsetup()) {
Serial.println(F("DHCP failed"));
return; // Exit setup if DHCP fails

}

#endif
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ether.printIp("IP: ", ether.myip);
ether.printIp(“cW: ", ether.gwip);
ether.printIp("DNS: ", ether.dnsip);

// Register udpSerialPrint() to port 1337
ether.udpServerListenoOnPort(&udpSerialPrint, 1337);

1IN} eA1e)] ynunjas neje ueibeqas diynbusw buelejiq ‘L

// Initialize Seriall
Seriall.begin(57600);
// Initialize Serial2
Serial2.begin(57600);
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Lampiran 5 Program ESP 32 pada Arduino IDE

L #include <PubsubClient.h>
) #include <WiFi.h>
~ #include "ESP32-HUB75-MatrixPanel-I25-DMA.h"
2
T
g const char* ssid = "Gita's A54";
LX) const char® password = "12345678";
const char® mgtt_server = "broker.hivemq.com”;

String topic_mgtt_nodered = "/mqtt/ta/gita_vian"

-

WiFiclient espClient;
Pubsubclient client(espClient);

String mgtt_location = "";
const byte RS485_Ctrl_Pin = 4;

#define double_buffer

epe)er L1abap yiwyayjod uizi eduey
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#define PANEL RES X 64
#define PANEL_RES_Y 32
#define PANEL_CHAIN 2

Matrixpanel I2S DMA* dma display = nullptr;

#define FONT_SIZE 2.85

1IN} eA1e)] ynunjas neje ueibeqas diynbusw buelejiq ‘L

int delayBetweeenAnimations = 35;
int scrollxMove = -1;

int textXPosition = PANEL RES X * PANEL CHAIN;
int textYPosition = PANEL_RES Y / 2 - (FONT_SIZE * 5 / 2);

unsigned long isAnimationDue;
unsigned long time mgtt = e;
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string text = "PT.KERETA API PERSERO";

uintl6 t myBLACK = dma_display-»colorsés(e, o, );
uintl6_t myRED = dma_display-»color565(255, 9, 0);

int16 t xOne, yOne;
uintl6 t w, h;

char receivedMessage[256];
bool newMessageAvailable = false;

double recv longitude = ©;
double recv latitude = @;
Define a structure
struct CoordinateText {
double latitudel;
double longitudel;
double latitude2;
double longitude2;
string text;

s

CoordinateText coordinateTexts[] = {

{-6.376183, 106.893747, -6.370920, 106.897242, "STASIUN
{-6.325347, 106.885258, -6.321829, 106.888885, "STASIUN
{-6.311360, 106.883298, -6.307126, 106.885004, "STASIUN
{-6.245238, 106.873939, -6.290429, 106.881022, "STASIUN
{-6.246454, 106.868618, -6.245238, 106.873939, "STASIUN
{-6.244084, 106.861377, -6.242591, 106.866141, "STASIUN
{-6.244209, 106.854394, -6.242246, 106.860037, "STASIUN
{-6.2419985,106.8334901, -6.241375, 106.840528, "STASIUN PANCORAN"},
{-6.230401, 106.831973, -6.226978, 106.834408, "STASIUN KUNINGAN"},

T

%
m
m

HARJAMUKTT"},
CTRACAS"},

KAMPUNG RAMBUTAN"},
TMIT"},

CAWANG"},
CTLTWUNG"},
CTKOKO"},

{-6.223961, 106.831196, -6.219542, 106.833791, "STASIUN RASUNA SAID"},

void setup() {
5erial.begin(11528@)ﬂ
Serial2.begin(5760@);

HUB75_I25 CFG mxconftig(
PANEL RES X, // module width
PAMEL_RES_Y, le hei
PANEL_CHATIN

)H

mxconfig.double buff = true;
mxconfig.gpio.e = 32;

dma_display->begin();
dma_display->»setBrightness8(255);
dma display->fillScreen(myBLACK);
dma_display->setTextSize(FONT_SIZE);
dma_display->setTextWrap(false);

dma display->setTextColor(myRED);

pinMode(RS485_Ctrl Pin, OUTPUT);
digitalwrite(RS485_ctrl Pin, LOW);
Serial.println("system Reset");

xTaskCreatePinnedToCore(mgtt_tasks,
"MQTT sender”,
4095,
NULL,
7,
NULL,
0);

XiX

dma display = new MatrixPanel I2S DMA(mxconfig);
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void loop() {
// Read from Serial2 and display messages
digitalWrite(RS485_ctrl_Pin, LOW);
readserial2();
check_lon_lat();

// Display scrolling animation

unsigned long now = millis();

if (now > isAnimationDue) {
dma_display->flipDMaBuffer();
isAnimationDue = now + delayBetweeenAnimations;

exdid yeH

textxpPosition += scrollXMove;

dma_display-»getTextBounds(text, textxPosition, textyPosition, &xOne, &yoOne, &w, &h);
if (textxXPosition + w <= @) {

textXPosition = dma_display->width();
}

dma_display-»>setCursor(textXposition, textyPosition);
dma_display->fillRect(@, textYPosition, dma_display->width(), FONT_SIZE * 8, myBLACK);
dma_display->print(text);
}
}
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String message_in =
unsigned long serial wait = @;
void readserial2() {
static uint8_t index = @; // Index for storing characters in receivedMessage
static char messageType = '\@'; // Indicates the type of message: '®' for GPS coordinate, '1' for text
while (Serial2.available() > o) {
serial_wait = millis();
char data = Serial2.read();
message_in += data;
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© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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Lampiran 7 Surat Kemitraan
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Depok, 19 Desember 2024
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No CONSEMKI-PNVXI202)

Perhal : Pengantae Surat Keminoaas
Lampesan ¢ 10satn) kembee

Yih

Dircktur PT. Respati Solusi Teknologh (RESTEK)
Di Tempat

Dengan Hormat,

Schiburgan desgan pesjsikan Kerjasama pesclitian dalam skema Tegas Akhir, bersama ini
kami kirimkan susat kemitmaan etk &tmdstngasi oleh PT. Respas Solest Teimologi
(RESTEK) Program stud Iratrsmentasi das Xeatrol lndestri mesgusapkas terimakasd atas
Kerjasama yang tefalis dengan sitrs dsdusiri.

Demikizn sueal pengaster ini ddual ustuk domdakhinguti sebeguimana mestinya Aus
perkatasnya kami scapkan terimakavh,
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Ketua Program Siodi

lnstrumestass dan Komrol lodustn

Sulis Setiowati, S, M.Eng
NIP 199302232019032037
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SURAT KEMITRAAN

Berikat dona dibawah sebagai Plak Penama

Nama Pergarcen Tinggi < Poliseknik Negert Jakanz

Jerssen'Pro& : Teknlk ExkmTnwinencntasi dan Komeol ladasin

Alemat Pergeesen Tinggi - Univessitas Badonesis, J1. Peal. DR. G.A. Siwabessy,
Kuokusen, Kecamann Beji, Kotz Depok, Jaws Barae 16475

Ketua Program Siudi : Sulls Settowali, S.Pd M Eag
Nomor Tddepon NESTS450558
Email < sulls. sethownns S elehn pog ac

Berikut data éibawsh schagai Piak Xodua

Nama Perusabess : PT. Respatl Solusi Teknologl (RESTEK)

Alamat Perusahass : Geaba Depen 81, JL Ko, JI. Transkop NooI, RT.2RW.I,
Memeag Dalam, Tebet, Soth Jakarta City, Jakarta 12870

Pembimbing Porsshazn - Wardh Mabambero, ST

Nomaor Tekepon DE2261683R96

Email Pembimbing - woerih, s osiskaokgi com

Kami, yang bertanch tamgan di bawah @i, sepakat membennuk kematraan ustuk peoyek tges
skhir mahasivwa atas nama Gits Aagrain dan Vian Priandboka Jerusan Teknik Elektro Prodi
Instrusentasi dan Keatrol Industrl ustuk mescapai tguan bersama. Rincian komitraan
sehages bertkor

m
A

Tujuan Kemivese : Pengembangan Sistem Rensing Text P4 poda
LRT agar lebili efivien

Keatrbus Phak Pertama (Mahasiswa) : Mercalisasitan Tujuan Komitraan

Keatrbusi Phak Kedea (Perusabaan)  Mendomad Tujuan Kemitraan

Jarghka Walknu Kemitrssn : Febowari 2024 - Agusous 2024 (7 Bulan)

Demikian kesepakatan ini kami buat ustuk saling meedikusg dsn sencspai hasil tebaik,

Depok, 19 Desember 2024

PT. Respati Sodusi Teknolog et Program Stodi
Instrumentas dan Kontrol Indestri
\ ﬂz Q((\
RRESTEK w)
Warih Mahambarm, ST
Dirckiur Sulis Setiowoel, 5.'d, M.Eng

NIP 199302232019032027
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