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Kinerja Prototipe Pengendali MCCB dan MCB PHB-TR pada Simulasi Banjir 

Berbasis Internet of Things (IoT) 

 

 
 

Abstrak 
 

 

Bencana banjir memberikan kerugian bagi pelanggan listrik PT PLN yang wilayah 

kawasannya terjadi banjir. Untuk pencegahan kecelakaan sengatan listrik akibat banjir, 

PT PLN mengambil langkah untuk memadamkan gardu distribusi yang wilayahnya 

terdampak banjir. Langkah tanggap bencana tersebut dilakukan untuk menjaga 

keselamatan masyarakat yang terdampak banjir dari tersengat listrik, namun hal tersebut 

memberikan kerugian bagi PT PLN, yaitu kWh jual yang tidak tersalurkan. Penulis 

membuat suatu gagasan untuk mengatasi permasalahan lamanya pemadaman jaringan 

listrik akibat banjir yaitu dengan membuat Prototipe Pengendali PHB-TR Gardu 

Distribusi. Di mana prototipe ini merupakan inovasi dengan mengganti saklar utama pada 

PHB-TR dengan MCCB yang diaplikasikan di dalam box panel. Dengan prototipe ini, 

maka petugas PT PLN dapat mempercepat proses pemadaman listrik daerah yang 

mengalami banjir secara cepat dengan mengendalikan MCCB pada PHB-TR gardu 

distribusi dari kantor PLN, namun tetap menjaga keandalan Jaringan Tegangan 

Menengah 20 kV. Prototipe ini berbasis Internet of Things (IoT) yang dapat dikendalikan 

dari jarak jauh dengan menggunakan aplikasi Blynk yang dapat dioperasikan dari 

smartphone dan komputer. pada rancangan bangun alat ini akan dilakukan pengujian 

untuk mengetahui kinerja si alat prototipe tersebut untuk mengetahui kehandalanya dalam 

menangulai pemadaman aliran listrik pada daerah yang rawan banjir agar terhindar dari 

kerugian yang tidak diinginkan 

 

Kata kunci : Banjir, Pengendali, MCCB, PHB-TR, Internet of things (IoT), Jarak Jauh. 
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Performance of MCCB and MCB PHB-TR Controller Prototypes in Internet of Things 

(IoT) Based Flood Simulation 
 

 
 

Abstract 
 

The flood disaster caused losses for PT PLN electricity customers whose areas were 

flooded. To prevent electric shock accidents due to flooding, PT PLN took steps to 

extinguish distribution substations whose areas were affected by flooding. The disaster 

response step was taken to maintain the safety of flood-affected communities from being 

electrocuted, but this resulted in losses for PT PLN, namely the selling kWh that was not 

distributed. The author makes an idea to overcome the problem of the length of blackouts 

due to flooding, namely by making a PHB-TR Control Prototype for Distribution 

Substations. Where this prototype is an innovation by replacing the main switch on the 

PHB-TR with MCCB which is applied in the box panel. With this prototype, PT PLN 

officers can speed up the process of blackout areas experiencing flooding quickly by 

controlling the MCCB at the PHB-TR distribution substation from the PLN office, but still 

maintaining the reliability of the 20 kV Medium Voltage Network. This prototype is based 

on the Internet of Things (IoT) which can be controlled remotely using the Blynk 

application that can be operated from smartphones and computers. In the design of this 

tool, testing will be carried out to determine the performance of the prototype tool to 

determine its reliability in dealing with blackouts in flood-prone areas in order to avoid 

unwanted losses 

 

Keywords: Flood, Controller, MCCB, PHB-TR, Internet of things (IoT), Remote.. 
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 BAB I    

 PENDAHULUAN 

 
1.1 Latar Belakang 

 

Kinerja alat adalah hasil kerja secara kualitas dan kuantitas yang dapat 

dicapai dalam melaksanakan tugas pokok dan fungsinya sesuai dengan yang 

diperintahkan atau dibebankan kepada prototipe tersebut. 

Pada kinerja Prototipe Pengendali MCCB dan MCB PHB-TR pada 

Simulasi Banjir Berbasis IoT dibutuhkan beberapa pengujian yaitu pengujian 

setiap komponen maupun pengujian prototipe yang telah terbangun, dengan 

dilakukan pengujian tersebut penulis tugas akhir mendapat data sebagai 

parameter kinerja dari prototipe tersebut. 

Untuk kinerja MCCB Pada Beban PHB-TR Pada Simulasi Banjir 

Berbasis IoT prototipe ini dibangun untuk menanggulangi permasalahan pada 

daerah rawan banjir seperti daerah jakarta, di mana prototipe ini dibangun 

untuk memastikan daerah yang rawan banjir tersebut mendapatkan 

penanganan pemadaman aliran listrik secara cepat ketika terjadi banjir, agar 

daerah yang terdampak banjir tersebut tidak mengalami kerugian yang tidak 

diinginkan seperti tersengat aliran listrik yang diakibatkan genangan air 

tersebut. 

Oleh sebab itu, prototipe pengendali MCCB dan MCB PHB-TR pada 

Simulasi Banjir Berbasis IoT dilakukan beberapa pengujian untuk 

mengetahui kinerja dari alat prototipe ini yang akan dijabarkan pada realisasi 

alat pada bab tiga untuk mengetahui kinerja dari prototipe yang akan 

dibangun oleh penulis tugas akhir. 
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1.2 Perumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang penulisan tersebut, maka permasalahan 

yang timbul adalah : 

1. Bagaimana cara kerja Prototipe Pengendali MCCB dan MCB PHB-TR 

pada Simulasi Banjir Berbasis IoT ? 

2. Bagaimana keakurasian NodeMCU ESP8266 dan Motor Servo dalam 

Prototipe Pengendali MCCB dan MCB PHB-TR pada Simulasi Banjir 

Berbasis IoT? 

3. Bagaimana dampak dari penggunaan Prototipe Pengendali MCCB dan 

MCB PHB-TR pada Simulasi Banjir Berbasis IoT? 

 

1.3 Tujuan  

Penulis laporan dan pembuatan alat tugas akhir ini diharapkan dapat 

mencapai 

Tujuan berikut, yaitu : 

1. Mengetahui cara kerja Prototipe Pengendali MCCB dan MCB PHB-TR 

pada Simulasi Banjir Berbasis IoT  

2. Mengetahui keakurasian NodeMCU ESP8266 dan Motor Servo dalam 

Prototipe Pengendali MCCB dan MCB PHB-TR pada Simulasi Banjir 

Berbasis IoT  

3. Mengetahui dampak dari penggunaan Prototipe Pengendali MCCB dan 

MCB PHB-TR pada Simulasi Banjir Berbasis IoT  

 

1.4 Luaran 

 

Luaran yang diharapkan dari tugas akhir ini adalah tersedianya Prototipe 

Pengendali MCCB dan MCB PHB-TR pada Simulasi Banjir Berbasis IoT 

yang akan menghasilkan. 



3 

W2 

 

                                                        
   

 

  Politeknik Negeri Jakarta 

 

1. Buku laporan tugas akhir Prototipe Pengendali MCCB dan MCB PHB-TR 

pada Simulasi Banjir Berbasis IoT. 

2. Prototipe dari Prototipe Pengendali MCCB dan MCB PHB-TR pada 

Simulasi Banjir Berbasis IoT. 
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BAB V 

PENUTUP 

 

1.1 Kesimpulan 

Setelah melakukan pengujian mengenai keakurasian Kontrol MCCB 

PHB-TR berbasis Internet of Thing dapat disimpulkan bahwa : 

a. Modul ESP8266 NodeMCU dan Motor Servo merupakan komponen 

utama yang digunakan pada Kontrol MCCB PHB-TR berbasis Internet 

of Thing. Dimana Modul ESP8266 NodeMCU untuk mengkonversikan 

data dan mengirimkan data ke blynk dengan menggunakan Wi-Fi atau 

jaringan Internet. Sedangkan Motor Servo sebagai lengan penggerak 

tuas pada MCCB PHB-TR. 

b. Genangan air yang terukur sensor Ultra Sonik HC-SR04, oleh Modul 

ESP8266 NodeMCU yang telah terunggah program koneksi Wi-Fi pada 

Arduino IDE akan membaca dan mengirimkan data tersebut ke aplikasi 

Blynk dengan bantuan modul Wi-Fi ESP8266 NodeMCU. 

c. Keakurasian sensor dalam memantau jarak dapat dilihat dari hasil uji 

coba pengukuran jarak. 

d. Kinerja alat tergantung pada koneksi internet, jika koneksi internet 

dalam keadaan optimal alat juga akan berkerja secara maksimal. 

e. Manfaat penggunaan alat Kontrol MCCB-PHB-TR bagi  PLN, antara 

lain : 

1. Membuat citr a PLN baik dalam menanggulai bencana banjir pada 

suatu daerah konsumenya. 

2. Menghemat waktu dalam pemutusan beban PHB-TR dikarenakan 

dapat dikontrol dengan jarak jauh. 

3. Jika alat diaplikasikan secara langsung memiliki biaya bangun alat 

dengan harga minimal dengan kinerja yang optimal. 

4. Membuat teknisi PLN lebih mudah untuk memutus atau 
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menghubungkan beban PHB-TR dalam menanggulangi 

bencana banjir maupun perawatan jaringan  dikarenakan 

pengaplikasian alat yang sangat mudah dan efisien. 

 

1.2 Saran 

1. Setiap komponen yang bersifat konduktor pada saat pemasangan 

rangkaian pada panel diberi alas sehingga dibagian bawahnya 

terdapat rongga udara dan menghindari arus bocor yang akan 

mengalir pada body panel. 

2. Koneksi internet harus diperhatikan koneksi internetnya 

dikarenakan alat ini berbasis internet agar alat dapat beroprasi 

secara maksimal. 

3. Jika alat ini diaplikasikan pada panel PHB-TR sesungguhnya 

harus diperhatikan keamaan komponen agar tidak terganggu 

keandalan dari alat ini. 

4. Untuk motor servo disarankan dengan kekuatan torsi minimum 

20 KG dan gear berbahan metal dan berikan tegangan maksimal 

pada setiap type motor servo agar mendapatkan torsi terbaik 

untuk menggerakan tuas dari MCCB PHB-TR. 

5. Untuk ESP8266 NODEMCU disarankan menggunakan volt Dc 

5 Volt agar modul ESP8266 NODEMCU berkerja secara 

maksimal. 

6. Untuk wiring sensor dan alat harus diperhatikan terkonek dengan 

baik agar data pengukuran dapat terbaca dan alat berkerja secara 

maksimal dan responsif. 
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LAMPIRAN 
 

 Lampiran 1. Diagram Pengawatan Prototipe Pengendali MCCB dan  

MCB PHB-TR pada Simulasi Banjir Berbasis Internet of 

Things (IoT) 
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Lampiran 2. Foto Prototipe Pengendali MCCB dan MCB PHB-TR 

pada Simulasi Banjir Berbasis Internet of Things (IoT) 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



58 
W2 

 

                                                        
   

 

  Politeknik Negeri Jakarta 

Lampiran 3.  Proses Wiring Prototipe Pengendali MCCB dan MCB PHB-

TR pada Simulasi Banjir Berbasis Internet of Things (IoT) 
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Lampiran 4.   Proses Pengambilan Data Pengujian Tanpa Tegangan 

Menggunakan Multimeter 
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Lampiran 5. Proses Pengambilan Data Pengujian dengan Tegangan 

Menggunakan Tespen 
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Lampiran 6.   Datasheet NodeMCU ESP8266 
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Lampiran 7.   Datasheet Motor Servo 1 
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Lampiran 8.   Datasheet Motor Servo 2 
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Lampiran 9.   Datasheet Sensor Ultrasonik HC-SR04 
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Lampiran 10.   Datasheet Sensor PZEM-004T 

 

 

 

 


