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Abstrak 

 

Abstrak— Energi Listrik merupakan salah satu kebutuhan utama yang 

dibutuhkan hampir seluruh peralatan listrik untuk dapat berfungsi. Energi listrik 

adalah energi yang berasal dari muatan listrik yang dapat menyebabkan medan listrik 

statis atau Gerakan electron dalam konduktor (penghantar listrik) atau ion (positif 

atau negative) dalam zat cair atau gas. Tujuan dari penelitian ini adalah untuk 

mengetahui energi listrik pada robot krai MR1 dengan cara pengukuran system 

mikrokontroler dengan memanfaatkan sensor voltage dan sensor arus ACS712 5A. 

Hasil pengujian menunjukan bahwa keakurasian modul sensor tegangan bekerja 

dengan baik terdapat selisih atau eror pada nila pembacaan sensor sebesar 0,02 volt 

dan sensor arus ACS712 dalam pengujian keakurasian dalam pembacaanya cukup 

baik  dikarenakan nilai error atau selisih sebesar 0,15A. Acuan dalam keakurasian 

kedua sensor dengan data hasil pengukuran multimeter.  

 

Kata kunci :Analisa daya,sensor voltage,ACS712 
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Abstrak 

Abstract— Electrical energy is one of the main needs that almost all electrical 

equipment needs to function. Electrical energy is energy that comes from electric 

charges which can cause static electric fields or movement of electrons in conductors 

(electrical conductors) or ions (positive or negative) in liquids or gases. The aim of 

this research is to determine electrical energy by measuring the microcontroller 

system using the ACS712 5A voltage sensor and current sensor. Data analysis in 

testing the accuracy of the voltage sensor module worked well, there was a difference 

or error in the sensor reading value of 0.02 volts and the ACS712 current sensor in 

the reading accuracy test was quite good because the error value or difference was 

0.15A. Reference for the accuracy of the two sensors with data from multimeter 

measurements. 

Keywords: Power analysis, sensor voltage, ACS712
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BAB I  

PENDAHULUAN 

1.1 Latar belakang 

Kontes robot indonesia atau disingkat KRI adalah suatu kontes ajang 

bergengsi yang diadakan oleh badan kementrian riset dan teknologi pendidikan 

tinggi (kemenristek dikti) dibidang robotika. Di dalam kontes robot indonesia 

terdapat beberapa devisi robot yang dipertandingkan yaitu kontes robot ABU 

Indonesia (KRAI), kontes Robot Pemadam Api Indonesia(KRPAI), Kontes 

Robot Sepak Bola Indonesia (KRSBI) kategori beroda dan berkaki, Kontes 

Robot Seni Tari Indonesia (KRSTI). 

Kontes Robot ABU Inonesia adalah salah satu devisi dari KRI yang juga 

merupakan ajang pemilihan atau seleksi untuk mencari wakil dari Indonesia 

untuk mengikuti kontes ABU Robocon yang diikuti oleh berbagai negara 

seAsia-Pasifik. Didalam lapangan pertandingan terdapat beberapa rintangan 

dan permainan yang harus bisa diselesaikan dalam waktu tiga menit  baik robot 

manual ataupu robot otomatis bila ingin mendapatkan poin.  

Pada tahun 2020 ini KRAI bertema permainan bola rugby dimana setiap 

tim membuat dua robot yang dikenal sebagai MR1 dan MR2.  Kedua robot itu 

bisa manual atau otomatis. MR1 dimulai dari star zone MR1.  MR1 bertugas 

mengambil bola rugby dari start zone MR1 ke rack ball dan mengoper bola 

rugby dari zona passing ke MR2, MR2 dimulai dari star zone MR2  dan pindah 

ke zona untuk menerima bola passing. MR2 kemudian menghindari tiang-tiang 

penghalang untuk mencetak Try di salah satu dari lima Try spots. Setelah Try 

berhasil langkah tendangan dapat diambil dari zona tendang untuk membuat 

Gol oleh MR1. 

Salah satu komponen robot yang sangat penting adalah motor listrik. Yang 

dimana motor listrik bekerja mengubah energi listrik menjadi energi mekanik, 

oleh karena itu motor listrik memiliki fungsi yang sangat penting dalam 

pengaplikasian system dan pengerak mekanik robot. Dalam energi listrik 

memiliki satuan ampere yang biasanya di simbolkan (A). Tegangan listrik 
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memiliki satuan volt yang biasanya disimbolkan (V). dan daya listrik memiliki 

satuan watt yang biasanya disimbolkan (W). Untuk mengetahui kebutuhan daya 

pada motor listrik harus mengetahui berapa tegangan listrik dan arus listrik yang 

mengalir pada motor listrik. 

Untuk mengetahuinya tegangan listrik dapat kita ukur mengunakan modul 

sensor voltage dan untuk mengetahuinya arus listrik yang mengalir dapat kita 

ukur megugunakan sensor ACS712.  

1.2 Rumusan masalah 

Berdasarkan pemaparan di latar belakang, permasalahan yang muncul 

adalah sebagai berikut : 

1. Berapa besar tegangan dan arus listrik motor dc yang mengalir pada robot. 

2. Bagaimana efisiensi dan efektifitas pada sensor ACS712 dan modul sensor 

tegangan. 

1.3 Batasan masalah 

Penelitian ini memiliki keterbatasan dalam teknis eksperimen yang 

dilakukan pada penelitian ini secara keseluruhan dan keterkaitan dengan aspek 

yang tidak diteliti. Oleh karena itu agar lebih ruang lingkup permasalahan 

yang dibahas pada penelitian ini yaitu : 

1. Menggunakan sensor arus ACS712 sebagai pembacaan arus beban.  

2. Menggunakan sensor tegangan voltage sensor DC. 

3. Menganalisa daya pada motor listrik yang bersumber tegangan baterai 24 

volt. 

4. Sumberdaya listrik pada motor listrik mengunakan baterai Lippo 5200 mah 

3S 12 volt yang dirangkai seri yang menjadi 24 volt. 

1.4 Tujuan penelitian 

1. Dapat memberikan informasi berupa arus, tegangan mengunakan sensor 

arus ACS712 dan modul sensor voltage DC 

2. Untuk menghitung besar nilai kebutuhan daya listrik yang ada motor dc 

pada sumber tegangan 24 volt pada baterai. 
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1.5 Manfaat penelitian 

Manfaat yang diharapkan dari tugas akhir ini yaitu sebagai berikut : 

1. Menambah pengetahuan dan wawasan tentang pengaplikasian sensor arus 

ACS712 dan sensor voltage sebagai monitoring. 

2. Sebagai pengembangan didunia kelistrikan pada system monitoring daya 

listrik pada perangkat-perangkat elektronik. 

1.6 Sistematika penulisan laporan 

Dalam penyusunan tugas akhir ini, sistematika penulisan ini 

menggunakan : 

BAB I : PENDAHULUAN 

Pada bab I membahas tentang latar belakang masalah, 

perumusan masalah, batasan masalah, tujuan penelitian, metode 

penelitian, manfaat tugas akhir dan sistematika penyusunan laporan 

tugas akhir. 

BAB II : LANDASAN TEORI 

Pada bab II berisi tentang landasan teori yang menjadi 

referensi utama dalam penulisan penelitian ini, 

BAB II : METODE PENELITIAN 

Dalam bab III berisi gambaran umum objek penelitian, 

data penelitian, prosedur/tahapan penelitian serta metode 

penelitian yang digunakan untuk menganalisis besaran daya 

listrik dan menganalisa kapasitas pada baterai yang sebenarnya. 

BAB IV : HASIL DAN PEMBAHASAN 

Bab IV berisi tentang hasil penelitian pengukuran tegangan 

dan arus pada komponen elektonik, menganalisa efisiensi 

pembacaan sensor yang digunakan. 

BAB V : PENUTUP 
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Bab V membahas kesimpulan hasil penelitian yang telah 

di lakukan dan saran – saran yang diberikan peneliti berdasarkan 

kesimpulan. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



5 
 

BAB II 

TINJAUAN PUSTAKA LANDASAN TEORI 

2.1 Tinjauan pustaka 

Ivan safril hudan, Tri rijianto (2018) pada tugas akhir yang berjudul 

“Rancang bagun monitoring daya listrik pada kamar kos berbasis internet of 

things (IOT)”  pada penelitian ini merancang dan dilakukan uji 

pengaplikasian ke lampu, solder 20-40 watt, lampu 100 watt, setrika 300 

watt. Hasil dari pengujian yang dilakukan sensor arus ACS712 memiliki nilai 

eror rata-rata sebesar 0,1%[1] 

Nur ratnawati (2020) pada tugas akhir yang berjudul “Karakteristik beban 

dengan deteksi arus menggunakan sensor acs712 berbasis arduino” pada hasil 

yang didapatkan dalam pengujian papan Arduino dan sensor dapat bekerja 

dalam melakukan perancangan dan pengukuran sensor arus ACS712 berbasis 

Arduino uno, dengan adanya perancangan alat untuk mengukur arus secara 

digital memudahkan dalam memastikan arus yang mengalir. Pemograman 

Arduino harus tepat untuk mendapatkan hasil data sensor mendekati nilai eror 

0. Dari hasil penelitian ini mendapatkan nilai standar daviasi 0,011419 dapat 

dikatakan hasil alat yang dirancang mendekati nilai eror 0[2]. 

Mario (2018) berbagi penelitian yang berjudul “Rancang bangun system 

proteksi dan monitoring pengunaan daya listrik pada beban sekala rumah tangga 

berbasis mikrokontroler ATMega328p” pengujian dilakukan dengan 

mengunakan 7 buah lampu pijar dengan kapasitas daya masing-masing 255 watt 

sebagai beban, data yang diambil adalah data daya yang digunakan pada masing 

masing beban dalam waktu 1 menit. Penelitian ini telah berhasil dilakukan 

pembuatan alat system proteksi dan monitoring pengunaan daya listrik pada 

beban skala rumah tangga, system yang dibuat telah dapat memberi proteksi  

dalam penggunaan daya listrik dengan cara memutuskan aliran arus listrik 

ketika arus listrik melebihi batas yang telah ditentukan dalam setting system. 

Dari data hasil pengujian system terdapat error pembacaan nilai daya rata-rata 

alat sebesar 1,62% [3]. 
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2.2 Landasan teori 

Berikut adalah landasan teori yang digunakan untuk mendukung 

penyelesaian tugas akhir : 

2.2.1 Arus listrik 

Arus listrik adalah banyaknya electron bebas yang mengalir 

dalam  suatu penghantar dan merupakan lingkaran tertutup persatuan 

waktu. Satuan arus listrik adalah ampere yang disingkat dengan huruf A 

dan mempunyai symbol I. Alat yang digunakan untuk mengukur arus 

listrik adalah Ampere meter. 

2.2.2 Tegangan lisrik 

Tegangan listrik adalah gaya dorong perpindahan muatan listrik 

dari satu tempat ke tempat lain, semakin tinggi tegangan semakin besar 

kemampuan gaya dorong perpindahan muatan listriknya.  

2.2.3 Daya listrik 

Daya listrik adalah besarnya energy listrik yang mengalir atau 

diserap dalam sebuah rangkaian atau sirkuit listrik setiap detik. Daya juga 

dapat didefinisikan sebagai tingkat konsumsi energy dalam sebuah 

rangkaian listrik dalam bentuk tegangan dan arus. Rumus umum yang 

biasa digunakan untuk menghitung daya listrik dalam sebuah rangkaian 

listrik adalah sebagai berikut : 

P = V.I                                                                                           ( 2.1 ) 

Dimana : 

P = Daya listrik dengan satuan watt (W) 

V = Tegangan listrik dengan satuan volt (V) 

I = Arus listrik dengan satuan ampere (A) 

Tegangan listrik adalah tegangan yang berkerja pada elemen atau 

komponen dari satu terminal ke terminal lainya. Atau dengan pengertian 
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lain tegangan merupakan perbedaan potensial listrik antara dua titik dalam 

rangkaian listrik. 

Arus listrik atau dalam Bahasa inggris sering disebut dengan Electric 

Current adalah muatan listrik yang mengalir melalui media konduktor 

dalam tiap satuan waktu[4]. 

2.2.4 Baterai 

Baterai adalah perangkat yang menyimpan energi kimia dan 

mengubahnya menjadi energi listrik melalui reaksi elektrokimia. Prinsip 

dasar baterai melibatkan dua elektroda (anoda dan katoda) dan suatu 

elektrolit yang memfasilitasi pergerakan ion antara elektroda[5]. 

2.2.4.1 Jenis baterai 

 Kapasitas : Ukuran berapa banyak energi yang bisa disimpan oleh 

baterai biasanya diukur dalam miliampere-jam (mAh) atau 

ampere-jam (Ah). 

 Tegangan : Perbedaan potensial antara elektroda positif dan 

negatif, yang mempengaruhi seberapa banyaj energi yang dapat 

di suplai oleh baterai. 

2.2.4.2 Faktor yang mempengaruhi performa baterai  

 Temperatur : suhu ekstrem dapat mempengaruhi reaksi kimia di 

dalam baterai dan memperpendek umur baterai. 

 Siklus pengisian : Baterai yang sering diisi ulang dan 

dikosongkan dapat mengalami penurunan kapasitas seiring 

waktu. 

 Usia : Baterai akan mengalami penurunan performa seiring 

dengan bertambahnya usia, bahkan jika tidak digunakan. 
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2.2.5 Arduino Uno 

 

 

Gambar 2. 1 Arduino uno[6]. 

Arduino uno adalah salah satu elekronik mikro (mikrokontroler) 

berbasis datasheet atmega328 yang biasanya digunakan sebagai 

pengendali elektronik sensor dengan mengunakan Bahasa pemograman 

Bahasa C. Arduino uno ini memiliki 14 pin digital diantara pin digital 

tersebut dapat digunakan sebagai output PWM dan terdapat 6 pin analog, 

Arduino uno dapat beroperasi dengan sumber tegangan 5 volt[7].  

2.2.6 ESP32 

 

 

Gambar 2. 2 ESP32[8]. 

ESP32 adalah salah satu jenis mikrokontroler yang diperkenalkan 

oleh Espressif system dan penerus dari salah satu mikrokontroler 

ESP8266. Pada mikrokontroler ini sudah tersedia modul wifi dalam chip, 

sehingga mendukung dalam pembuatan system aplikasi internet of things. 

Berikut ini merupakan port yang tersedia pada ESP32 : 

 16 PWM (pulse width Modulation) 

 2 jalur antarmuka UART. 

 10 Touch sensor. 
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 18 ADC (Analog Digital Converter, berfungsi untuk merubah sinyal 

analog ke digital) 

 2 DAC (Digital analog converter, berfungsi untuk merubah sinyal 

digital ke analog) 

 Pin antarmuka 12C,12S, dan SPI 

2.2.7 Sensor tegangan DC 

Sensor tegangan ini merupakan sebuah sensor yang dapat digunakan 

berbagai macam kegunaan salah satunya dapat digunakan untuk 

memantau nilai tegangan kompatibel dengan mikrokontroler. Gambar 2.3 

menujukan sensor tegangan. 

 

Gambar 2. 3 Sensor Tegangan[9]. 

Modul ini memiliki konsep kerja pembagi tegangan dengan dua 

buah  resistor sehingga input dan output memiliki perbandingan 1:1/5 

sehingga sangat aman outputnya dihub ungkan dengan port ADC 

mikrokontroler. Spesifikasi sensor tegangan sebagai berikut : 

1. Pengukuran 25 VDC (mak) 

2. Mempunyai 5 pin  

 2 pin terhubung ke beban yang akan diukur 

 1 pin terhubung ke pin ADC mikrokontroler untuk membaca hasil 

output sensor 

 2 pin sebagai power supply  
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2.2.8 Sensor arus ACS712 

 

Gambar 2. 4 Sensor arus ACS712[10]. 

Gambar 2.4 menunjukan gambar sensor arus ACS712 merupakan 

sensor yang dapat digunakan untuk mengukur arus AC maupun DC. Cara 

kerja dari sensor arus ACS712 yaitu dengan menggunakan hall effect 

sensor. Hall effect sensor yaitu transduser yang memiliki tegangan output 

yang bervariasi  akibat dari respon transduser terhadap medan magnet[11]. 

Berikut gambar pin out dan  terminal list sensor arus ACS712 : 

 

Gambar 2. 5 Pin out diagram[10] 
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Tabel 2. 1 keterangan gambar 2.5. 

No Nama Keterangan 

1 dan 2 IP + Terminal masukan arus yang akan diambil  

3 dan 4 IP - Terminal keluaran arus yang diambil 

5 Ground Terminal ground sinyal 

6 Filter Terminal untuk kapasitor insternal 

7 Viout Keluaran tegangan analog 

 8 Vcc Power supply 5V 

 

Tabel 2. 2 karakteristik sensor arus ACS712. 

Karakteristik Simbol Rating maksimal 

Tegangan supplay Vcc 8 Volt 

Output tegangan Vout 8 Volt 

Toleransi arus lebih Ip 100 A 

Sensitivitas  

Type 5 = 185 mV/A 

Type 20 = 100 mV/A 

Type 30 = 55 mV/A 
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BAB III  

METODE PENELITIAN 

3.1 Metode penelitian yang dilakukan 

Metode penelitian pada dasarnya merupakan cara untuk mendapatkan 

informasi dengan kegunaan dan tujuan Dalam menyelesaikan suatu 

permasalahan, berdasarkan pengertian ini maka suatu pelaksanaan penelitian 

harus memiliki latar belakang masalah, masalah-masalah yang menjadi 

pertanyaan penelitian, perubahan dan perkembangan yang dihadapi. Setiap 

permasalahan penelitian yang berbeda memerlukan metode penelitian yang 

berbeda, sehingga dalam menentukan metode penelitian yang tepat diperlukan 

suatu desain atau rancangan penelitian. Desain atau rancangan penelitian ini 

akan memberikan petunjuk sistematik atau menggambarkan langkah-langkah 

yang akan dilakukan, cara mengumpulkan data serta bagaimana data itu diolah 

dan dianalisa. 

Metode penelitian yang digunakan dalam penelitian ini adalah metode 

eksperimen, penelitian eksperimen bersifat menguji, sehingga semua variable 

yang diuji harus diukur dengan menggunakan instrument pengukuran atau tes 

yang sudah distandarisasikan. 

3.2 Lokasi dan objek penelitian 

Lokasi dan obyek yang diambil pada Tugas Akhir ini yaitu pada motor 

listrik DC yang digunakan pada robot divisi KRAI yang ada di ruang robotika 

Laboratorium Teknik Elektro Fakultas Teknologi Industri Universitas Islam 

Sultan Agung Semarang. Lokasi ini diambil karena merujuk data primer yang 

diambil, dikarenakan tempat tersebut terdapat motor listrik DC yang dapat 

dijadikan sebagai obyek pengambilan data yang dibutuhkan dalam penelitian 

secara langsung. 
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3.3 Alur penelitian 

Untuk dapat menganalisa daya pada robot maka penulis membutuhkan 

beberapa tahapan dalam pengambilan data seperti perancangan alat monitoring, 

perakitan alat monitoring, pengukuran. Adapun alur penelitian ini dapat dilihat 

di gambar  

 

Gambar 3. 1 Alur penelitian 

 

Diagram di atas menunjukan alur penelitian secara garis besar yang akan 

dilakukan pada penelitian ini. Langkah pertama adalah merakit alat untuk 

monitoring daya, sehingga akan mempermudah untuk langkah selanjutnya. 

Langkah kedua adalah pengujian keakurasian hasil pengukuran sensor 
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menggunakan baterai alkalin 9 volt dan baterai 18650 3.7 v, kedua baterai 

tersebut dipilih dengan berdasarkan penyesuaikan kapasitas sensor untuk 

memaksimalkan kalibrasi keakurasian sensor yang diuji. Ketiga yaitu 

melakukan pengukuran terhadap beban objek penelitian, selanjutnya mencatat 

data hasil pengukuran, dan menyusun laporan. 

3.4 Alat dan bahan penelitian 

Alat dan bahan yang dibutuhkan untuk menyelesaikan tugas akhir sebagai 

berikut : 

1. Arduino uno 

2. ESP32 modul 

3. Sensor arus ACS712 

4. Sensor tegangan DC 

5. Multimeter 

6. Solder 

7. Kabel 

3.5 Perancangan sistem 

Perancangan system yang digunakan dalam menyelesaikan tugas akhir 

sebagai berikut : 

 

 

Gambar 3. 2 Rangkaian sistem monitoring master (pengirim) 
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Berikut ini adalah penjelasan gambar diatas. Sistem ini diawali dari sensor 

arus dan sensor tegangan mengambil data dari beban yang terpasang kemudian 

data dari hasil pengukuran tersebut akan diproses melalui mikrokontroler 

Arduino uno kemudian data di kirim mengunakan serial komunikasi pin TX RX 

ke modul ESP32 ke 1 penerima data dari Arduino. Setelah ESP32 ke 1 

menerima data kemudian dikirim lagi ke ESP32 ke 2 untuk memudahkan dalam 

memonitoring data yang diuji dengan cara ditampilkan ke serial monitor. 

 

Gambar 3. 3 Rangkaian ESP32 slave (penerima) 

3.6 Objek yang diuji 

Perlunya adanya data untuk menganalisa sebuah system berikut bahan 

komponen yang akan di uji  sebagai berikut : 

3.6.1 Motor  DC PG45 500Rpm 

Motor PG45 500 Rpm ini di fungsikan sebagai penggerak roda utama 

pada berjalanya robot. Berikut spesifikasi motor dc PG45 500Rpm : 

Tabel 3. 1 Datasheet motor pg45. 

Tegangan input 24 Volt 

Arus maksimal 4 Ampere 

Speed 500 Rpm 

Torsi 25 Kg 

Berat 800 gram 
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3.7 Skenario pembebanan objek yang diuji 

Berikut urutan skenario pembebanan objek yang akan diuji : 

1. Mengukur 3 motor dc pg45 ketika kondisi motor menggantung atau 

kondisi motor berjalan tanpa ada hambatan pada perputaran motor. 

2. Mengukur 3 motor dc pg45 ketika kondisi perbutaran motor ada 

hambatan tekanan dengan sebuah benda diatas motor seberat ± 5 kg 

3. Pengujian dilakukan 10 kali pengujian dalam setiap kondisi motor 

tanpa bembeban dan pada saat ada pembebanan. 
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BAB IV  

HASIL DAN PEMBAHASAN 

4.1 Pengujian Mikrokontroller Arduino uno 

4.1.1 Tujuan 

Pengujian dari proses ini untuk mengetahui kemampuan pada 

mikrokontroller Arduino uno untuk menjalankan program menggunakan 

Arduino IDE. 

Untuk Pengujian kali ini Arduino uno difungsikan sebagai 

pengambilan data sensor arus dan sensor tegangan.  

4.1.2 Alat Yang Digunakan 

Peralatan yang dibutuhkan untuk pengujian ini adalah sebagai 

berikut : 

1. Mikrokontroller Arduino uno. 

2. Laptop/PC. 

3. Program Arduino IDE. 

4. Kabel mikro USB. 

4.1.3 Prosedur Pengujian 

Langkah-langkah yang digunakan untuk melakukan pengujian 

system adalah sebagai berikut: 

1. Menyambungkan kabel mikro USB ke mikrokontroller Arduino uno. 

2. Membuka Arduino IDE dan pilih Board Arduino uno. 

3. Pastikan Board dan Port yang digunakan benar. 

4. Mengupload program Arduino IDE ke mikrokontroller Arduino. 

5. Memastikan program sudah ter-upload dengan melihat pada Arduino 

IDE pojok kiri bawah terdapat tulisan Done Uploading. 

4.1.4 Hasil Pengujian 

Dari hasil langkah-langkah diatas apabila terdapat tulisan Done 

Uploading dan tidak dapat error pada pemograman, sehingga sudah 
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dapat dipastikan program ter-upload dengan sukses dan Arduino uno 

terhubung dengan Arduino IDE. 

 

Gambar 4. 1 Program dasar Arduino serial print 

Dari gambar diatas terlihat bahwa program dapat ter-upload ke 

mikrokontroler Arduino uno dengan baik dan tidak ada error saat 

program ter-upload. 

4.2 Pengujian Mikrokontroler ESP32 

4.2.1 Tujuan 

Pengujian ini untuk memastikan Arduino IDE dapat mengakses atau 

meng-upload program ke mikrokontroler ESP32 dan dapat menjalankan 

program menggunakan Arduino IDE. 

4.2.2 Alat Yang Digunakan 

Peralatan yang dibutuhkan untuk pengujian ini adalah sebagai 

berikut : 

1. Mikrokontroler ESP32 

2. Laptop/PC 

3. Program Arduino IDE 

4. Kabel Mikro USB 
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4.2.3 Prosedur Yang digunakan 

Langkah-langkah yang dilakukan untuk melakukan pengujian 

adalah sebagai berikut : 

1. Menyambungkan kabel mikro USB ke mikrokontroler ESP32 

2. Membuka Arduino IDE dan Pastikan pada Board Arduino IDE sudah 

tersedia Board ESP32 Dev Module, apabila belum ada maka instal 

terlebih dahulu. 

3. Pastikan Board dan port sesuai yang digunakan. 

4. Mengupload program Arduino IDE ke Mikrokontroler ESP32. 

5. Memastikan program sudah terupload dengan melihat Arduino IDE 

pada pojok kiri bawah terdapat tulisa Done Uploading.  

4.2.4 Hasil Pengujian 

Dari hasil langkah-langkah diatas apabila Board pada Arduino IDE 

sudah terinstal ESP32 maka tampilan akan seperti pada gambar sebagai 

berikut : 

 

Gambar 4. 2 Board Esp32 sudah terinstal. 

Dari gambar diatas terlihat bahwa Board esp32 sudah terinstal,  

Langkah selanjut mencoba meng upload program besic sampai selesai. 

Apabila tidak ada masalah dalam pengiriman hingga selesai maka akan 

sebagai gambar berikut: 
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Gambar 4. 3 Arduino ide sukses meng-upload ke esp32. 

4.3 Pengujian komunikasi Serial pengiriman data Arduino ke ESP32 

4.3.1 Tujuan 

Pengujian pada komunikasi kali ini dengan memanfaatkan pin D2 

dan pin D3 pada Arduino uno dijadikan sebagai RX dan TX dengan 

memanfaatkat library softwareSerial. 

4.3.2 Alat yang digunakan 

Peralatan yang digunakan pada kali ini adalah sebagai berikut : 

1. Leptop/PC 

2. Mikrokontroler ESP32 

3. Mikrokontroler Arduino uno 

4. Kabel jemper 

5. Kabel mikro USB 

6. Program Arduino IDE 

4.3.3 Prosedur pengujian 

Langkah-langkah yang dilakukan untuk melakukan pengujian ini 

sebagai berikut : 

1. Sambungkan kabel mikro USB masing masing mikrokontroler. 

2. Membuka Arduino IDE 

3. Pastikan port dan board terkonek sesuai yang digunakan. 
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4. Upload program. 

5. Amati apakah program sudah berhasil ter-upload dan bekerja 

sesuai dengan perintah. 

4.3.4 Hasil pengujian 

Pada tahap penelitian ini Arduino uno sebagai pengirim, untuk 

ESP32 sebagai penerima, untuk penataan atau pengaturan rangkaian 

instalasi dapat dilihat pada gambar sebagai berikut : 

 

Gambar 4. 4 Skema rangkaian. 

Dari gambar diatas untuk pin D2 arduino uno difungsikan sebagai 

TX (pengirim) yang disambungkan ke pin RX2 ESP32 yang fungsinya 

sebagai penerima data, pin D3 arduino uno sebagai RX penerima 

perintah pengiriman data yang disambungkan ke pin TX2 pada ESP32 

yang difungsikan sebagai mengirim perintah pengiriman data yang 

didapatkan dari pengukuran pada Arduino uno. Untuk coding 

komunikasi serial Arduino uno dan esp32 sebagai berikut : 
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Gambar 4. 5 Coding Arduino uno. 

 

Gambar 4. 6 Coding ESP32. 

4.4 Pengujian komunikasi Serial antar ESP32 mengunakan Bluetoth 

4.4.1 Tujuan  

Pemanfaatan komunikasi serial antar esp32 mengunakan bluetoth 

untuk memudahkan pengambilan hasil dari pengujian pengukuran 

dengan memanfaatkan library BluethothSerial. Berikut program 

komunikasi serial antar ESP32 mengunakan bluetoth : 
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Gambar 4. 7 program esp32 sebagai pengirim. 
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Gambar 4. 8 program esp32 sebagai penerima. 

4.5 Pengujian Sensor Tegangan 

Pengujian sensor tegangan dilakukan untuk mengetahui bentuk 

sinyal keluaran dari sensor tersebut. Sensor yang dapat bekerja dengan 

baik yaitu sensor linieritas yang baik. Yang dimana nilai output dari sensor 

akan naik ataupun turun sesuai dengan naik turunya input dari sensor. 

Berdasarkan hasil pengujian sensor tegangan diperoleh sinyal output 

berupa sinyal analog kemudian oleh Arduino uno menjadi sinyal digital 

mengunakan fitur ADC (Analog to Digital). Agar nilai akurasi parameter 

bener-bener tepat perlu dilakukan perhitungan nilai ADC dengan tepat 

pada program. Untuk perhitungan coding sensor tegangan dapat dilihat 

pada gambar sebagai berikut : 
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Gambar 4. 9 Coding Sensor Tegangan. 

 

Gambar 4. 10 Skema rangkaian. 

4.6 Pengujian keakurasian sensor tegangan 

Pengujian ini bertujuan untuk mengukur kemampuan dan 

keakurasian dalam pembacaan modul sensor tegangan dengan cara 

membandingan hasil pembacaan sensor dengan hasil pengukuran 

multimeter. Berikut hasil percobaan pengukuran sensor dan multimer 

sebagai berikut : 
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4.6.1 Percobaan pertama  

Tabel 4. 1 Hasil pengujian baterai alkaline. 

Hasil Pengujian dengan baterai Alkaline 9 volt 

Hasil pembacaan 
Selisih 

Multimeter digital Modul sensor tegangan 

9.28Volt 9,26 Volt 0,02 

                  

Dari data table diatas dapat diketahui hasil pengujian pembacaan 

modul sensor tegangan 9.26 volt dan hasil pengujian pembacaan pada 

multimeter digital 9.28 volt. Dari hasil pengujian pembacaan percobaan 

pertama dapat ditarik jumblah selisih sebesar 0.02 volt.  

 

 

Gambar 4. 11 hasil Tabel pengukuran mengunakan multimeter 9.28 volt. 

 

Gambar 4. 12 hasil Tabel pengukuran mengunakan modul sensor tegangan 9.26 

volt. 
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4.6.2  Percobaan kedua 

Tabel 4. 2 hasil pengujian baterai 18650. 

Hasil Pengujian dengan baterai 18650 3.7 volt 

Hasil pembacaan 
Selisih 

Multimeter digital Modul sensor tegangan 

3.87 Volt 3,88 Volt 0,01 

 

Dari data table diatas dapat diketahui hasil pengujian pembacaan 

modul sensor tegangan 3.88 volt dan hasil pengujian pembacaan pada 

multimeter digital 3.87 volt. Dari hasil pengujian pembacaan percobaan ke 

dua dapat ditarik kesimpulan jumblah selisih sebesar 0.01 volt. 

 

 

Gambar 4. 13 hasil Tabel pengukuran mengunakan multimeter 3.87 volt. 

 

Gambar 4. 14 hasil Tabel pengukuran mengunakan sensor tegangan 3.88 volt. 
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4.7 Pengujian Sensor ACS172 

Sensor arus ACS712 adalah merupakan sensor untuk mendeteksi arus, 

ACS712 ini memiliki tipe variasi sesuai dengan arus maksimal yakni 5A, 

20A, 30A. ACS712 mengunakan sumber tegangan 5v. Cara kerja sensor inii 

adalah arus yang dibaca mengalir melalui kabel tembaga yang terdapat 

didalamnya yang menghasilkan medan magnet yang ditangkap oleh 

integrated Hall ic dan diubah menjadi tegangan proporsional. Ketelitian 

dalam pembacaan sensor dioptimalkan dengan cara pemasangan komponen 

yang ada didalamnya antara penghantar yang menghasilkan medan magnet 

dengan hall transducer secara berdekatan. Tegangan proporsional yang 

rendah akan menstabilkan Bi CMOS Hall IC yang didalamnya yang telah 

dibuat untuk ketelitian yang tinggi oleh pabrik. 

Skema rangkaian dan program sensor arus ACS712 dapat dilihat pada 

gambar sebagai berikut : 

 

Gambar 4. 15 Program sensor arus ACS712 5A. 
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4.8 Pengujian keakurasian sensor ACS712 

Pengujian sensor arus bertujuan untuk mengetahui kinerja sensor 

dalam pembacaan nilai arus bekerja dengan baik atau tidak. Sensor arus 

ACS712 mengambil  data dalam waktu berkala dari beberapa beban yang 

terpasang pada sensor. Sensor arus ACS712 menghasilkan sinyal analog 

dari pembacaan secara langsung, kemudian diterima Arduino melalui pin 

ADC. Sensor arus ACS712 memiliki 5 pin, 2 pin pada sensor ini yang 

terhubung dengan sumber tegangan dan 3 pin terhubung dengan 5v, pin 

analog Arduino dan ground. 

Untuk menguji keakurasian pada sensor arus ACS712 ini  dengan 

cara membandingkan hasil pengukuran dari sensor arus dengan hasil 

pengukuran dari multimeter dengan beberapa kali pengukuran sebagai 

berikut :  

4.8.1 Percobaan pertama  

Tabel 4. 3 Hasil pengujian dengan sumber tegangan motor 24 volt. 

Hasil Pengujian dengan sumber tegangan Motor 24 volt 

Hasil pembacaan 
Selisih 

Multimeter digital ACS712 5A 

0,65 A 0,50 A 0,15 A 

 

Dari data table diatas dapat diketahui hasil pengujian 

pembacaan modul sensor arus ACS712 0.50 A dan hasil pengujian 

pembacaan pada multimeter digital 0.65 mA. Dari hasil pengujian 

pembacaan percobaan pertama dapat ditarik kesimpulan jumblah selisih 

sebesar 0.05 mA. 
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Gambar 4. 16 Hasil tabel pengukuran arus mengunakan multimeter 0.65 volt. 

 

Gambar 4. 17 Hasil tabel pengukuran arus mengunakan sensor ACS712 0.50 volt. 

4.8.2 Percobaan kedua  

Tabel 4. 4 Hasil pengujian dengan sumber tegangan motor 5 volt. 

Hasil Pengujian dengan sumber tegangan Motor 5 volt 

Hasil pembacaan 
Selisih 

Multimeter digital ACS712 5A 

0,32 A 0,16 A 0,16 A 

 

Dari data table diatas dapat diketahui hasil pengujian 

pembacaan modul sensor arus ACS712 0.16 A dan hasil pengujian 

pembacaan pada multimeter digital 0.32 A. Dari hasil pengujian 

pembacaan percobaan ke dua dapat ditarik kesimpulan jumblah selisih 

sebesar 0.16 A. 
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Gambar 4. 18 Hasil tabel pengukuran mengunakan multimeter 0.32 A. 

 

Gambar 4. 19 Hasil tabel pengukuran mengunakan sensor ACS712 0.16 A. 

4.9 Data hasil penelitian 

Setelah menguji keakurasian modul sensor tegangan dan sensor arus 

ACS712 kemudian pengambilan pengukuran pada bahan yang akan diuji 

berupa Motor DC PG45 sejumblah 3 buah dengan kondisi Motor PG45 

tanpa beban dan pada saat kondisi Motor PG45 mengangkat beban.  

Pengukuran dilakukan dalam 10 kali percobaan pembacaan hasil. 

Hasil percobaan pengukuran dapat dilihat sebagai berikut : 
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4.9.1 Pengukuran ke 1 kondisi motor PG45 tanpa beban 

Tabel 4. 5 Hasil pengukuran ke 1 tanpa beban. 

HASIL PEMBACAAN MOTOR TANPA BEBAN 

Motor Modul sensor tegangan Sensor Arus ACS712 Daya 

1 23 V 0,40 A 9.2 VA 

2 23 V 0,40 A 9.2 VA 

3 23 V 0,39 A 8.9 VA 

 
Berdasarkan pengambilan data ke 1 rata-rata besaran arus motor dari 

pengukuran sensor ACS712 yang didapatkan 0,40 A, rata-rata besaran 

tegangan motor dari pengukuran modul sensor tegangan 23 v dan total daya ke 

tiga motor sebesar 27.3 VA. 

4.9.2 Pengukuran ke 2 kondisi motor PG45 tanpa beban 

Tabel 4. 6 Hasil pengukuran ke 2 tanpa beban. 

HASIL PEMBACAAN MOTOR TANPA BEBAN 

Motor Modul sensor tegangan Sensor Arus ACS712 Daya 

1 23 V 0,39 A 8.9 VA 

2 23 V 0,39 A 8.9 VA 

3 23 V 0,39 A 8.9 VA 

 

Berdasarkan pengambilan data ke 2 rata-rata besaran arus motor dari 

pengukuran sensor ACS712 yang didapatkan 0,39 A, rata-rata besaran 

tegangan motor dari pengukuran modul sensor tegangan 23 v dan total daya ke 

tiga motor sebesar 26.7 VA. 
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4.9.3 Pengukuran ke 3 kondisi motor PG45 tanpa beban 

Tabel 4. 7 Hasil pengukuran ke 3 tanpa beban. 

HASIL PEMBACAAN MOTOR TANPA BEBAN 

Motor Modul sensor tegangan Sensor Arus ACS712 Daya 

1 23 V 0,39 A 8.9 VA 

2 23 V 0,40 A 9.2 VA 

3 23 V 0,40 A 9.2 VA 

 

Berdasarkan pengambilan data ke 3 rata-rata besaran arus motor dari 

pengukuran sensor ACS712 yang didapatkan 0,39 A, rata-rata besaran 

tegangan motor dari pengukuran modul sensor tegangan 23 v dan total daya ke 

tiga motor sebesar 27.3 VA. 

4.9.4 Pengukuran ke 4 kondisi motor PG45 tanpa beban 

Tabel 4. 8 Hasil pengukuran ke 4 tanpa beban. 

HASIL PEMBACAAN MOTOR TANPA BEBAN 

Motor Modul sensor tegangan Sensor Arus ACS712 Daya 

1 23 V 0,40 A 9.2 VA 

2 23 V 0,40 A 9.2 VA 

3 23 V 0,40 A 9.2 VA 

 

Berdasarkan pengambilan data ke 4 rata-rata besaran arus motor dari 

pengukuran sensor ACS712 yang didapatkan 0,40 A, rata-rata besaran 

tegangan motor dari pengukuran modul sensor tegangan 23 v dan total daya ke 

tiga motor sebesar 27.6 VA. 
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4.9.5 Pengukuran ke 5 kondisi motor PG45 tanpa beban 

Tabel 4. 9 Hasil pengukuran ke 5 tanpa beban. 

HASIL PEMBACAAN MOTOR TANPA BEBAN 

Motor Modul sensor tegangan Sensor Arus ACS712 Daya 

1 23 V 0,40 A 9.2 VA 

2 23 V 0,40 A 9.2 VA 

3 23 V 0,40 A 9.2 VA 

 

Berdasarkan pengambilan data ke 5 rata-rata besaran arus motor dari 

pengukuran sensor ACS712 yang didapatkan 0,40 A, rata-rata besaran 

tegangan motor dari pengukuran modul sensor tegangan 23 v dan total daya ke 

tiga motor sebesar 27.6 VA. 

4.9.6 Pengukuran ke 6 kondisi motor PG45 tanpa beban 

Tabel 4. 10 Hasil pengukuran ke 6 tanpa beban. 

HASIL PEMBACAAN MOTOR TANPA BEBAN 

Motor Modul sensor tegangan Sensor Arus ACS712 Daya 

1 23 V 0.39 A 8.97 VA 

2 23 V 0.39 A 8.97 VA 

3 23 V 0.38 A 8.74 VA 

 

Berdasarkan pengambilan data ke 6 rata-rata besaran arus motor dari 

pengukuran sensor ACS712 yang didapatkan 0,39 A, rata-rata besaran 

tegangan motor dari pengukuran modul sensor tegangan 23 v dan total daya ke 

tiga motor sebesar 26.68 VA. 
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4.9.7 Pengukuran ke 7 kondisi motor PG45 tanpa beban 

Tabel 4. 11 Hasil pengukuran ke 7 tanpa beban. 

HASIL PEMBACAAN MOTOR TANPA BEBAN 

Motor Modul sensor tegangan Sensor Arus ACS712 Daya 

1 23 V 0.40 A 9.2 VA 

2 23 V 0.39 A 8.97 VA 

3 23 V 0.39 A 8.97 VA 

 

Berdasarkan pengambilan data ke 7 rata-rata besaran arus motor dari 

pengukuran sensor ACS712 yang didapatkan 0,39 A, rata-rata besaran 

tegangan motor dari pengukuran modul sensor tegangan 23 v dan total daya ke 

tiga motor sebesar 27.04 VA. 

4.9.8 Pengukuran ke 8 kondisi motor PG45 tanpa beban 

Tabel 4. 12 Hasil pengukuran ke 8 tanpa beban. 

HASIL PEMBACAAN MOTOR TANPA BEBAN 

Motor Modul sensor tegangan Sensor Arus ACS712 Daya 

1 23 V 0.40 A 9.2 VA 

2 23 V 0.40 A 9.2 VA 

3 23 V 0.40 A 9.2 VA 

 

Berdasarkan pengambilan data ke 8 rata-rata besaran arus motor dari 

pengukuran sensor ACS712 yang didapatkan 0,40 A, rata-rata besaran 

tegangan motor dari pengukuran modul sensor tegangan 23 v dan total daya ke 

tiga motor sebesar 27.6 VA. 
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4.9.9 Pengukuran ke 9 kondisi motor PG45 tanpa beban 

Tabel 4. 13 Hasil pengukuran ke 9 tanpa beban. 

HASIL PEMBACAAN MOTOR TANPA BEBAN 

Motor Modul sensor tegangan Sensor Arus ACS712 Daya 

1 23 V 0.39 A 8.97 VA 

2 23 V 0.39 A 8.97 VA 

3 23 V 0.39 A 8.97 VA 

 

Berdasarkan pengambilan data ke 9 rata-rata besaran arus motor dari 

pengukuran sensor ACS712 yang didapatkan 0,39 A, rata-rata besaran 

tegangan motor dari pengukuran modul sensor tegangan 23 v dan total daya ke 

tiga motor sebesar 26.91 VA. 

4.9.10 Pengukuran ke 10 kondisi motor PG45 tanpa beban 

Tabel 4. 14 Hasil pengukuran ke 10 tanpa beban. 

HASIL PEMBACAAN MOTOR TANPA BEBAN 

Motor Modul sensor tegangan Sensor Arus ACS712 Daya 

1 23 V 0.38 A 8.74 VA 

2 23 V 0.39 A 8.97 VA 

3 23 V 0.30 A 6.9 VA 

 

Berdasarkan pengambilan data ke 10 rata-rata besaran arus motor dari 

pengukuran sensor ACS712 yang didapatkan 0,39 A, rata-rata besaran 

tegangan motor dari pengukuran modul sensor tegangan 23 v dan total daya ke 

tiga motor sebesar 24.61 VA. 
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4.9.11 Nilai rata-rata hasil pengukuran ke 1-10  kondisi motor PG45 

tanpa beban 

Tabel 4. 15 Nilai rata-rata hasil pengukuran ke 1-10 tanpa beban. 

HASIL PEMBACAAN MOTOR TANPA BEBAN 

Motor Modul sensor tegangan Sensor Arus ACS712 Daya 

1 23 V 0.39 A 8.97 VA 

2 23 V 0.39 A 8.97 VA 

3 23 V 0.39 A 8.97 VA 

 

Nilai rata-rata Dari uji coba pengukuran Arus dan tegangan motor PG45 

tanpa beban dengan 10 kali pengukuran mendapatkan tegangan 23 volt, nilai 

rata-rata arus 0,39 A dan total daya ke tiga motor setiap percobaan sebesar 

26.91 VA. 

4.9.12 Pengukuran ke 1 kondisi motor PG45 dengan beban 

Tabel 4. 16 Hasil pengukuran ke 1 dengan beban. 

HASIL PEMBACAAN MOTOR DENGAN BEBAN 

Motor Modul sensor tegangan Sensor Arus ACS712 Daya 

1 23 V 1.75 A 40.25 VA 

2 23 V 1.70 A 39.1 VA 

3 23 V 1.75 A 40.25 VA 

 

Berdasarkan pengambilan data ke 1 rata-rata besaran arus motor dari 

pengukuran sensor ACS712 yang didapatkan 1,73 A, rata-rata besaran 

tegangan motor dari pengukuran modul sensor tegangan 23 v dan total daya ke 

tiga motor sebesar 119.6 VA. 
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4.9.13 Pengukuran ke 2 kondisi motor PG45 dengan beban 

Tabel 4. 17 Hasil pengukuran ke 2 dengan beban. 

HASIL PEMBACAAN MOTOR DENGAN BEBAN 

Motor Modul sensor tegangan Sensor Arus ACS712 Daya 

1 23 V 1.75 A 40.25 VA 

2 23 V 1.72 A 39.56 VA 

3 23 V 1.73 A 40.79 VA 

 

Berdasarkan pengambilan data ke 2 rata-rata besaran arus motor dari 

pengukuran sensor ACS712 yang didapatkan 1,73 A, rata-rata besaran 

tegangan motor dari pengukuran modul sensor tegangan 23 v dan total daya ke 

tiga motor sebesar 120.6 VA. 

4.9.14 Pengukuran ke 3 kondisi motor PG45 dengan beban 

Tabel 4. 18 Hasil pengukuran ke 3 dengan beban. 

HASIL PEMBACAAN MOTOR DENGAN BEBAN 

Motor Modul sensor tegangan Sensor Arus ACS712 Daya 

1 23 V 1.75 A 40.25 VA 

2 23 V 1.72 A 39.56 VA 

3 23 V 1.73 A 40.79 VA 

 

Berdasarkan pengambilan data ke 3 rata-rata besaran arus motor dari 

pengukuran sensor ACS712 yang didapatkan 1,74 A,, rata-rata besaran 

tegangan motor dari pengukuran modul sensor tegangan 23 v dan total daya ke 

tiga motor sebesar 120.6 VA. 
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4.9.15 Pengukuran ke 4 kondisi motor PG45 dengan beban 

Tabel 4. 19 Hasil pengukuran ke 4 dengan beban. 

HASIL PEMBACAAN MOTOR DENGAN BEBAN 

Motor Modul sensor tegangan Sensor Arus ACS712 Daya 

1 23 V 1.74 A 40.02 VA 

2 23 V 1.74 A 40.02 VA 

3 23 V 1.75 A 40.25 VA 

 

Berdasarkan pengambilan data ke 4 rata-rata besaran arus motor dari 

pengukuran sensor ACS712 yang didapatkan 1,74 A, rata-rata besaran 

tegangan motor dari pengukuran modul sensor tegangan 23 v dan total daya ke 

tiga motor sebesar 120.29 VA. 

4.9.16 Pengukuran ke 5 kondisi motor PG45 dengan beban 

Tabel 4. 20 Hasil pengukuran ke 5 dengan beban. 

HASIL PEMBACAAN MOTOR DENGAN BEBAN 

Motor Modul sensor tegangan Sensor Arus ACS712 Daya 

1 23 V 1.74 A 40.02 VA 

2 23 V 1.75 A 40.25 VA 

3 23 V 1.75 A 40.25 VA 

 

Berdasarkan pengambilan data ke 5 rata-rata besaran arus motor dari 

pengukuran sensor ACS712 yang didapatkan 1,75 A, rata-rata besaran 

tegangan motor dari pengukuran modul sensor tegangan 23V dan total daya ke 

tiga motor sebesar 120.29 VA. 
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4.9.17 Pengukuran ke 6 kondisi motor PG45 dengan beban 

Tabel 4. 21 Hasil pengukuran ke 6 dengan beban. 

HASIL PEMBACAAN MOTOR DENGAN BEBAN 

Motor Modul sensor tegangan Sensor Arus ACS712 Daya 

1 23 V 1.73 A 40.02 VA 

2 23 V 1.76 A 40.02 VA 

3 23 V 1.74 A 40.25 VA 

 

Berdasarkan pengambilan data ke 6 rata-rata besaran arus motor dari 

pengukuran sensor ACS712 yang didapatkan 1,74 A, rata-rata besaran 

tegangan motor dari pengukuran modul sensor tegangan 23 v, dan total daya 

ke tiga motor sebesar 120.29 VA. 

4.9.18 Pengukuran ke 7 kondisi motor PG45 dengan beban 

Tabel 4. 22 Hasil pengukuran ke 7 dengan beban. 

HASIL PEMBACAAN MOTOR DENGAN BEBAN 

Motor Modul sensor tegangan Sensor Arus ACS712 Daya 

1 23 V 1.75 A 40.25 VA 

2 23 V 1.75 A 40.25 VA 

3 23 V 1.74 A 40.02 VA 

 

Berdasarkan pengambilan data ke 7 rata-rata besaran arus motor dari 

pengukuran sensor ACS712 yang didapatkan 1,75 A, rata-rata besaran 

tegangan motor dari pengukuran modul sensor tegangan 23 v dan total daya ke 

tiga motor sebesar 120.52 VA. 

 

 



39 
 

 
 

4.9.19 Pengukuran ke 8 kondisi motor PG45 dengan beban 

Tabel 4. 23 Hasil pengukuran ke 8 dengan beban. 

HASIL PEMBACAAN MOTOR DENGAN BEBAN 

Motor Modul sensor tegangan Sensor Arus ACS712 Daya 

1 23 V 1.74 A 40.02 VA 

2 23 V 1.74 A 40.02 VA 

3 23 V 1.74 A 40.25 VA 

 

Berdasarkan pengambilan data ke 8 rata-rata besaran arus motor dari 

pengukuran sensor ACS712 yang didapatkan 1,74 A, rata-rata besaran 

tegangan motor dari pengukuran modul sensor tegangan 23 v dan total daya ke 

tiga motor sebesar 120.29 VA. 

4.9.20 Pengukuran ke 9 kondisi motor PG45 dengan beban 

Tabel 4. 24 Hasil pengukuran ke 9 dengan beban. 

HASIL PEMBACAAN MOTOR DENGAN BEBAN 

Motor Modul sensor tegangan Sensor Arus ACS712 Daya 

1 23 V 1.75 A 40.25 VA 

2 23 V 1.75 A 40.25 VA 

3 23 V 1.73 A 39.79 VA 

 

Berdasarkan pengambilan data ke 9 rata-rata besaran arus motor dari 

pengukuran sensor ACS712 yang didapatkan 1,74 A, rata-rata besaran 

tegangan motor dari pengukuran modul sensor tegangan 23 v dan total daya ke 

tiga motor sebesar 120.29 VA. 
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4.9.21 Pengukuran ke 10 kondisi motor PG45 dengan beban 

Tabel 4. 25 Hasil pengukuran ke 10 dengan beban. 

HASIL PEMBACAAN MOTOR DENGAN BEBAN 

Motor Modul sensor tegangan Sensor Arus ACS712 Daya 

1 23 V 1.75 A 40.25 VA 

2 23 V 1.75 A 40.25 VA 

3 23 V 1.75 A 40.25 VA 

 

Berdasarkan pengambilan data ke 10 rata-rata besaran arus motor dari 

pengukuran sensor ACS712 yang didapatkan 1,75 A, rata-rata besaran 

tegangan motor dari pengukuran modul sensor tegangan 23 v dan total daya ke 

tiga motor sebesar 120.75 VA. 

4.9.22 Nilai rata-rata hasil pengukuran ke 1-10  kondisi motor PG45 

dengan beban 

Tabel 4. 26 Nilai rata-rata hasil pengukuran ke 1-10 dengan beban. 

HASIL PEMBACAAN MOTOR DENGAN BEBAN 

Motor Modul sensor tegangan Sensor Arus ACS712 Daya 

1 23 V 1.74 A 40.02 VA 

2 23 V 1.74 A 40.02 VA 

3 23 V 1.75 A 40.25 VA 

 

Nilai rata-rata Dari uji coba pengukuran Arus dan tegangan motor PG45 

dengan beban dengan 10 kali pengukuran mendapatkan tegangan 23 volt, nilai 

rata-rata arus 0,39 A dan total daya ke tiga motor sebesar 120.29 VA. 
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BAB V 

KESIMPULAN DAN SARAN 

5.1 KESIMPULAN 

Kesimpulan dari penelitian pengukuran tegangan dan arus listrik DC 

ini adalah sebagai berikut : 

1. Modul sensor tegangan dapat disimpulkan bekerja dengan  baik 

terdapat selisih atau error pada nilai pembacaan sensor sebesar 0,02 v 

dengan perbandingan dengan multimeter. 

2. Modul ACS712 dapat disimpulkan dalam pembacaanya cukup baik 

dikarenakan nilai error atau selisih sebesar 0,15 A di bandingkan 

dengan hasil pengukuran multimeter. 

3. Komunikasi Bluetooth serial antar kedua ESP32 terdapat waktu tunda 

dalam pengirimanya selama 5 detik. Tidak dapat mengirim data secara 

real time. 

4. Nilai rata-rata Dari uji coba pengukuran Arus dan tegangan motor PG45 

tanpa beban dengan 10 kali pengukuran mendapatkan tegangan 23 volt, 

nilai rata-rata arus 0,39 A dan total daya ke tiga motor setiap percobaan 

sebesar 26.91 VA 

5. Nilai rata-rata Dari uji coba pengukuran Arus dan tegangan motor PG45 

dengan beban dengan 10 kali pengukuran mendapatkan tegangan 23 

volt, nilai rata-rata arus 0,39 A dan total daya ke tiga motor sebesar 

120.29 VA. 

5.2 SARAN 

Saran dari penelitian ini sensor arus ACS712 5 A kurang akurasi 

dalam pengukuran arus kecil dikarenakan dalam uji coba pengukuran 

keakurasian sensor ACS712 semakin kecil nilai arus yang diukur semakin 

menambah nilai selisih dalam pembacaanya. 
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