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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 untuksmemadamkan gardu distribusi“yang wilayahnya
terdampak banjir. Langkah tanggap bencana tersebut dilakukan untuk menjaga
keselamatan masyarakatyang terdampak banjir. dari tersengat listrik, namunhal tersebut
memberikan kerugian bagi PT PLN, yaitu kWh jual yang tidak tersalurkan. Penulis
membuat suatu gagasan untuk mengatasi permasalahan lamanya pemadaman javingan
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 ipetugas 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-dnternet of Things (loT) 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 (loT), 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 duetonflooding, PT PLN took steps to
extinguish distribution substations whose.areas-were affected.by flooding. The disaster
response step was taken to maintainsthe.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=IR Control Prototype for Distribution
Substations. Wheresthis 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 (loT) which can.be controlled remotely using the Blynk
application that can be operated from smartphones and computers. In the design of this
toal, ‘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 (loT), Remote..
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BAB I
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Kinerja alat adalah hasil kerjassecara kualitas dan kuantitas yang dapat
dicapai dalam melaksanakan tugas pokok dan fungsinya‘sesuai dengan yang
diperintahkan atau dibebankan kepada prototipe tersebut.

Pada kinetja Prototipe Pengendali MCCB dan MCB PHB-TR. pada
SimulasiBanjir Berbasisdo T 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 /oT 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. loT " 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

yangtimbul adalah :

1.

Bagaimana cara kerja Prototipe Pengendali MCCB dan MCB PHB-TR

pada Simulasi Banjir Berbasis 707 ?

. Bagaimana keakurasian NodeMCU ESP8266 dan Motor Servo dalam

Prototipe Pengendali MCCB dan MCB PHB-TR pada Simulasi Banjir
Berbasis loT?

. Bagaimana dampak dari penggunaan Prototipe Pengendali MCCB dan

MCB PHB-TR pada Simulasi Banjir Berbasis o7

1.3 Tujuan

Penulis laporan dan pembuatan alat tugas akhir ini diharapkan dapat

mencapai

Tujuan berikut, yaitu :

L.

Mengetahui cara kerja Prototipe Pengendali MCCB dan MCB PHB-TR

pada Simulasi Banjir Berbasis /o7’

. Mengetahui keakurasian NodeMCU ESP8266 dan Motor Servo dalam

Prototipe Pengendali MCCB dan MCB PHB-TR pada Simulasi Banjir
Berbasis JoT'

. Mengetahui dampak dari penggunaan Prototipe Pengendali MCCB dan

MCB PHB-1R pada Simulasi Banjir Berbasis JoT'

1.4 Luaran

Luaran yang diharapkan dari tugas akhir ini adalah tersedianya Prototipe

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

yang akan menghasilkan.
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pada Simulasi Banjir Berbasis /o7

1. Buku laporan tugas akhir Prototipe Pengendali MCCB dan MCB PHB-TR
Simulasi Banjir Berbasis /oT.

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

PENUTUP

1.1 Kesimpulan

Setelah melakukan pengujian mengenai keakurasian Kontrol MCCB

PHB-TR berbasisdnternet of Thing dapat disimpulkan bahwa :

a.

Modul" ESP8266 NodeMCU dan Motor Setvo merupakan komponen
utama yang digunakan pada Kontrol MCCB PHB-1R 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 Setvo sebagai lengan penggerak

tuas pada MCCB PHB-TR:

. 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.

Keakurasian sensor dalam memantau jarak dapat dilihat dari hasil uji

coba pengukuran jarak.

. Kinerja alat tergantung pada koneksi internet, jika koneksi internet

dalam keadaan optimal alat juga akan berkerja secara maksimal.
Manfaat penggunaan alat Kontrol MCCB-PHB-TR bagi PLN, antara
lain :

1. Membuat-eitr.a PLN baik dalam menanggulai bencana banjirpada

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 yangbersifat konduktorpada saat pemasangan
rangkaian pada“panel diberi alas sehingga dibagian bawahnya
terdapat'tongga udara dan menghindari arus bocor yang akan

mengalir pada body panel.

Koneksi internet harus diperhatikan koneksi internetnya
dikarenakan ‘alat ini berbasis internet agar alat dapat beroprasi

secara.maksimal.

Jika alat ini diaplikasikan pada panel PHB-TR sesungguhnya
harus diperhatikan keamaan komponen agar tidak terganggu

keandalan dari alat ini.

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.

Untuk ESP8266 NODEMCU disarankan menggunakan volt Dc
5 Volt agar modul _ESP8266 NODEMCU berkerja secara

maksimal.

Untuk wiring sensor dan alat harus diperhatikan terkonek dengan
baik agardata pengukuran dapat terbaca dan alat berkerja'secara

maksimal dan responsif.
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pada Simulasi Banjir Berbasis Internet of Things (IoT)

Lampiran 2. Foto Prototipe Pengendali MCCB dan MCB PHB-TR
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TR pada Simulasi Banjir Berbasis Internet of Things (IoT)

Lampiran 3. Proses Wiring Prototipe Pengendali MCCB dan MCB PHB-
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Lampiran 4. Proses Pengambilan Data Pengujian Tanpa Tegangan
Menggunakan Multimeter
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Menggunakan Tespen

Lampiran 5. Proses Pengambilan Data Pengujian dengan Tegangan
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Lampiran 6. Datasheet NodeMCU ESP8266
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Lampiran 7. Datasheet Motor Servo 1

NMEAEEE
Upper And Lower 4 Copper Sleeve Fixation

Q
-~
Q SPT5435LV-180/180 Derajat/35kg/Mobil
e =~ I T SEETr U0 3Sg.cn JaLr39ug
e - ﬂ,.-l_ a“ Remote Control/SPT Servo/Torsi
&= ~F &= Ly < 1 iy
S E v eE A 5 8o ) & Bt.es.arISudut. Besar/Gigi Logam/Servo
TS 025 = L Digital/Mobil Remote Control
253838 = :
a2 Ba g =
5z 5230 ®
= a i 'E 5 L Rentang Adaptif
oD T 20 -
o3 &8 33
=a 2 e o
- —
s5858 =
o. — -
528357 @ %3
= Sno
Q :_ c :‘E, ~ SPT5435LV-180----------—-——- Tanggal Pembaruan Parameter: 2021/6/13
[7=] -}
Eg = '§ : g Merek: SPT Servo Potensiometer: Mekanika
o 3 g 5 = Q Motor: Inti Rentang Tegangan: 48V 60V
5 m = ;—'g m Titik Netral: 1500us Frekuensi Sinyal: 330Hz
X = % g w -, Tegangan PWM: 3.3V-5.0¢ Tegangan PWM: 33V-50V
ﬂ‘g m 3 % | - Sudut Umpan Balik: Tidak Suhu Operasional: -10°C-50°C
o 2 T3 ) Siklus: 20ms Band mati: 4s
g 5. 3 E— 5 Arah Bawaan: cw Ya / tidak Kunci: Kunci
< % E;— = Sudut kendali jarak jauh: ~ 90° Sudut 500-2500: 180°/ PWM
; 3 ;.‘s - Arus Diam: 100mAh Nilai Saat Ini: 1.4A
w ‘§ g 5 e Memblokir Saat Ini: 354 Berat / Dimensi: 70g / 40.5*20%40.5mm
g— = :‘u E gigi keluaran: Futaba 25T Bahan gigi: Semua Periengkapan Logam
‘g a g — Bahan cangkang: Setengah Aluminium Shell bantalan: 2BB
E‘ 5 ] E. Panjang Kawat Konektor:  260MM definisi garis: Coklat-/Merah+/Oranye s
S g =2 Operasi cepat: 4.BV/0.16 60° 5.0V/0.14 60° /
8 ; g Torsi Kios: 4.8V/29 kg.cm 6.0V/35 kg.cm /
o -~ 5
o
ﬁ E .g -g | pengantar
m o3
c3E3
e 83 £ EEE®-All metal gear
=2 = S g
L) a':
-] a 2~
< m<E
g = %3
- = /Motor Gear:
£ 238 %mﬁﬁ.eoz
3 g _
5 a2L09 = 4 /Two Gear:
e B3 A7075(Anode)+5US416(Quenching)
o E 2 5 /Three Gear:
g E‘a SUS416+5US416(Quenching)
o 2 3— 45 5 /Four Gear:
g % < SUS416+5U5416(Quenching)
c - § 5 115/ Output Gear:
: 5 FEFEW/SUS303
S n
o T C
m
] s 3
c =
=M
=} E -
3
.
=
=
E
o
g
c
=
=
[
s
o
=5
wn
=
g
3
o
w
L
o
3

Politeknik Negeri Jakarta



W2

LF-20MG

Sebelumnya

6 Volt DC
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Kecepatan: 0,18 detik (4.8V) 0,16 detik (6.6V)

Ukuran: 40,7 x 20,5 x 39,5 mm (1,60 x 0,80 x 1,55 inci)

Torsi(4.8V): 16,5 kg-cm (229,1 oz/in)
Torsi(6,6V): 20,0 kg-cm (277,7 oz/in)
Jenis Bantalan: Bantalan Bolax 2
Frekuensi kerja: 1520pus / 333hz

Tegangan Operasi;
Berat: 60 g (2,12 oz)
Jenis Roda Gigi Motor DC:

Jenis Motor:

Lampiran 8. Datasheet Motor Servo 2
& Aluminium
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Lampiran 9. Datasheet Sensor Ultrasonik HC-SR04

HC-SR04 Ultrasonic Sensor

Elijah J. Morgan
Nov. 16 2014
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The purpose of this file is to explain how the HC-SR04 works. It will give a brief
explanation of how ultrasonic sensors work in general. It will also explain how to wire
the sensor up to a microcontroller and how to take/interpret readings. It will also discuss
some sources of errors and bad readings.

1. How Ultrasonic Sensors Work

2. HC-SR04 Specifications

Timing chart, Pin explanations and Taking
Distance Measurements

Wiring HC-SR04 with a microcontroller
Errors and Bad Readings

L

e

1. How Ultrasonic Sensors Work

Ultrasonic sensors use sound to determine the distance between the sensor and the
closest object in its path. How do ultrasonic sensors do this? Ultrasonic sensors are
essentially sound sensors, but they operate at a frequency above human hearing.

Sensor Object

Sound wave

]

Sound wave bouncing off object

1|n3 eAiey ynin|as neje uejbeqas diynbusw buelejq ‘L

uis

The sensor sends out a sound wave at a specific frequency. It then listens for that specific
sound wave to bounce off of an object and come back (Figure 1). The sensor keeps track
of the time between sending the sound wave and the sound wave returning. If you know
how fast something is going and how long it is traveling you can find the distance
traveled with equation 1.

2. HC-SR04 Specifications
The sensor chosen for the Firefighting Drone Project was the HC-SR04. This
section contains the specifications and why they are important to the sensor module. The
sensor modules requirements are as follows.
Cost
Weight
Community of hobbyists and support
Accuracy of object detection
Probability of working in a smoky environment

Ease of use

The HC-SR04 Specifications are listed below. These specifications are from the
Cytron Technologies HC-SR04 User’s Manual (source 1).

Jaquins ueyingalusw uep ueywnjuedusaw edue)

e Power Supply: +5V DC

e Quiescent Current: <2mA

e Working current: 15mA

e Effectual Angle: <15°

e Ranging Distance: 2-400 cm

e Resolution: 0.3 cm

o Measuring Angle: 30°

e Trigger Input Pulse width: 10uS

e Dimension: 45mm x 20mm x [5mm
o  Weight: approx. 10 g

The HC-SR04’s best selling point is its price; it can be purchased at around $2 per
unit.
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Lampiran 10. Datasheet Sensor PZEM-004T

PZEM-004T V3.0 User Manual

Overview

This document describes the specification of the PZEM-004T AC communication module,
the module is mainly used for measuring AC voltage, current, active power, frequency, power
factor and active energy, the module is without display function, the data is read through the TTL

interface.
PZEM-004T-10A: Measuring Range 10A (Built-in Shunt)
PZEM-004T-100A: Measuring Range 100A (external transformer)
1. Function description
1.1 Voltage

1.1.1  Measuring range:80~—260V
1.1.2  Resolution: 0.1V
1.1.3  Measurement accuracy: 0.5%
1.2 Current
1.2.1  Measuring range: 0~ 10A(PZEM-004T-10A) ; 0~ 100A (PZEM-004T-100A)
1.2.2  Starting measure current: 0.01A (PZEM-004T-10A) ; 0. 02A (PZEM-004T-100A)
1.2.3  Resolution: 0.001A
1.2.4  Measurement accuracy: 0.5%
1.3 Active power
1.3.1  Measuring range: 0~2.3kW (PZEM-004T-10A) ; 0~23kW (PZEM-004T-100A)
1.3.2  Starting measure power: 0.4W
1.3.3  Resolution: 0.1W
1.3.4  Display format:
< 1000W, it display one decimal, such as: 999.9W
= 1000W, it display only integer, such as: 1000W

1.3.5 Measurement accuracy: 0.5%
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