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ABSTRAK 

 

 

RANCANG BANGUN SISTEM PENDETEKSI KERUSAKAN PADA MOTOR 

LISTRIK DENGAN MENGGUNAKAN SENSOR SW-420 BERBASIS 

ALGORITMA K-NEAREST NEIGHBOR 

 

Oleh: 

ARYANDRA FAJAR PRATAMA 

NIT. 30121027 

 

Penggunaan Motor Listrik di bandara memiliki peranan penting dalam 

meningkatkan efisiensi operasional, mengurangi emisi karbon dan ramah lingkungan. 

Motor Listrik banyak diaplikasikan pada system bagasi otomatisasi, garbarata  

eskalator dan sebagai transportasi penumpang. Salah satu hal yang perlu diperhatikan 

dalam penggunaan motor listrik ialah memastikan dapat bekerja secara optimal dan 

umur panjang motor, dimana pengecekan rutin motor Listrik merupakan hal yang wajib 

diperhatikan karena jika suatu saat mengalami gangguan atau kerusakan akan 

menyebabkan terkendalanya suatu aktifitas di bandara. Oleh sebab itu perlu 

diadakannya inovasi sebuah alat yang dapat memonitoring kinerja motor Listrik yang 

ada di bandara.  

Sesuai dengan kebutuhan yang ada di bandara, maka penulis membuat sebuah 

inovasi alat yang nantinya dapat mampu menganalisis data motor listrik secara real-

time dengan bantuan sensor pendukung seperti PZEM-004T, DS18B20 dan SW-420. 

Dari ketiga sensor tersebut nantinya akan diproses oleh ESP32 sebagai klasifikaskan 

pada algoritma K-Nearest Neighbor untuk dijadikan system monitoring dan kontrol 

yang sudah terintegrasi serta dapat dilihat melalui Website Monitoring secara real-time. 

Pada penelitian yang dilakukan ini, penulis menggunakan tiga sensor sebagai 

monitoring yaitu SW-42, PZEM-004T dan SW420. Getaran, arus dan temperature suhu 

yang ditimbulkan dari motor listrik akan dimonitoring secara berkala dari mulai awal 

sebelum pengoperasian motor sampai dengan motor diberhentikan beroperasi. Namun 

motor listrik ini tidak terlepas dari kerusakan yang disebabkan kurangnya pengetahuan 

tentang system dalam mendeteksi kerusakan motor Listrik yang mengakibatkan mesin 

berhenti beroperasi, sehingga menghambat operasi penerbangan. Maka dari itu, 

diperlukan algoritma K-Nearest Neighbor (KNN) untuk mengklasifikasikan data motor 

Listrik dengan berbagai kondisi kerusakan secara real-time. 

 

Kata Kunci: Motor Listrik, PZEM-004T, DS18B20, SW-420, K-Nearest Neighbor,  
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ABSTRACT 

 

 

DESIGN OF A DAMAGE DETECTION SYSTEM ON ELECTRIC MOTORS USING 

SW-420 SENSOR BASED ON K-NEAREST NEIGHBOR ALGORITHM 

 

By: 

ARYANDRA FAJAR PRATAMA 

NIT. 30121027 

 

The use of Electric Motors at airports plays an important role in increasing 

operational efficiency, reducing carbon emissions and being environmentally friendly. 

Electric Motors are widely applied in automated baggage systems, escalator garbarata 

and as passenger transportation. One thing that needs to be considered in the use of 

electric motors is to ensure that they can work optimally and have a long life, where 

routine checking of the Electric motor is a must because if at any time there is a 

disturbance or damage it will cause obstacles to an activity at the airport. therefore it 

is necessary to innovate a tool that can monitor the performance of the Electric motor 

at the airport. 

In accordance with the needs at the airport, the author created an innovative 

tool that can later be able to analyze electric motor data in real time with the help of 

supporting sensors such as PZEM-004T, DS18B20 and SW-420. From the three 

sensors, they will later be processed by ESP32 as a classification in the K-Nearest 

Neighbor algorithm to be used as an integrated monitoring and control system and can 

be viewed through the Monitoring Website in real time. 

In this research, the author uses three sensors as monitoring, namely SW-42, 

PZEM-004T and SW420. Vibration, current and temperature generated from the 

electric motor will be monitored periodically from the beginning before the motor is 

operated until the motor is stopped operating. However, this electric motor is not free 

from damage caused by a lack of knowledge about the system in detecting damage to 

the electric motor which causes the engine to stop operating, thus hampering flight 

operations. Therefore, the K-Nearest Neighbor (KNN) algorithm is needed to classify 

electric motor data with various damage conditions in real time. 

 

Keywords: Electric Motor, PZEM-004T, DS18B20, SW-420, K-Nearest Neighbor 
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LAMPIRAN 

 

Lampiran A Standard Operational Procedure (SOP) 

 

“RANCANG BANGUN SISTEM PENDETEKSI KERUSAKAN PADA MOTOR 

LISTRIK DENGAN MENGGUNAKAN SENSOR SW-420 BERBASIS 

ALGORITMA K-NEAREST NEIGHBOR” 

 

Oleh: 

ARYANDRA FAJAR PRATAMA 

NIT. 30121027 

 

Standard Operational Procedure (SOP) dalam mengoperasikan  alat merupakan 

suatu hal yang harus dipatuhi oleh semua pengguna karena didalamnya berisi mengenai 

panduan langkah langkah yang harus diikuti saat menggunakan alat supaya aman dari 

kecelakaan. SOP ini mencakup instruksi rinci tentang cara menghidupkan dan 

mematikan alat. Fungsi diterapkannya Standard Operational Procedure (SOP) yaitu 

sebagai tujuan untuk menjaga rangkaian alat terhindar dari kecelakaan dan kerusakan 

akibat salah prosedure. Setiap pengguna yang menggunakan alat tersebut harus 

mengikuti prosedure yang sama sesuai tercantum dalam Standard Operational 

Procedure (SOP) guna menjaga konsitensi dan akurasi hasil.   

Berikut merupakan Standard Operational Procedure (SOP) yang harus diikuti 

dalam menghidupkan dan mematikan alat Proyek Akhir dengan judu “Rancang Bangun 

Sistem Pendeteksi Kerusakan Pada Motor Listrik Dengan Menggunakan Sensor Sw-

420 Berbasis Algoritma K-Nearest Neighbor” sebagai berikut: 

1. Mengoperasikan alat sesuai SOP 

a. Sambungkan kabel power untuk menghidupkan motor listrik dan 

sambungkan kabel adaptor untuk menghidupkan ESP32 
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b. Pastikan semua perangkat keras seperti komponen dan sensor dapat 

menyala sesuai fungsinya masing-masing 

c. Kemudian nyalakan hotspot dari handphone sehingga pada Liquid 

Crystal Display (LCD) menunjukkan tulisan “Device Connected” yang 

menandakan bahwa ESP32 telah terhubung dengan perangkat. 

d. Nyalakan motor listrik, jika sudah terhubung maka Layar LCD akan 

menampilkan data Sensor PZEM-004T, Sensor Suhu DS18B20, dan 

Sensor SW-420 untuk memonitoring kondisi yang terjadi pada motor 

listrik secara real-time. Selain itu pengguna juga dapat monitoring 

melalui Website Monitoring. 

e. Ketika alat sudah terintegrasi, maka alat akan bekerja sesuai dengan 

yang diperintahkan. Kemudian hasil pengukuran akan dimonitoring 

melalui layar LCD dan Website Monitoring. 

2. Mematikan Alat Sesuai SOP 

a. Matikan Motor Listrik terlebih dahulu untuk menjaga integritas alat dari 

kerusakan akibat penghentian mendadak 

b. Matikan hotspot untuk memutus koneksi antara Mikrokontroller ESP32 

dan perangkat handphone. 

c. Selanjutnya lepaskan kabel power dan adaptor untuk memutuskan 

aliran listrik yang menuju ke komponen. 

d. Setelah semua langkah telah dilaksanakan, maka alat sudah dipastikan 

mati dan sudah aman 



 

B-1 

 

Lampiran B Dokumentasi Alat 

 

(Rangkaian Keseluruhan Alat) 

 

                     

(Rangkaian  Kontroller)        (Motor Listrik dan Sensor Getaran)
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Lampiran C Coding Alat 

 

ESP32_Proteksi Motor 

#include <dummy.h> 

#include <WiFi.h>               //library WIFI (eksternal) 

#include <HTTPClient.h>         //library WIFI (eksternal) 

#include <Wire.h>               //library LCD (bawaan aplikasi) 

#include <LiquidCrystal_I2C.h>  //library LCD (eksternal) 

#include <OneWire.h>            //library SUHU (eksternal) 

#include <DallasTemperature.h>  //library SUHU (eksternal) 

#include <RBDdimmer.h>          //library DIMMER (eksternal) 

#include <PZEM004Tv30.h>        //library PZEM (eksternal) 

 

#define pinBuzzer 33 

#define pinSuhu 18 

#define pinGetar 34 

#define pinSsr 25 

#define pinPulse 26 

#define pinZC 13 

 

#define max_suhu 45 

#define max_getaran 650 

 

int jumlah_dataset = 20; 

double dt_getaran[] = { 80, 80, 90, 170, 150, 150, 179, 179, 290, 290, 

290, 325, 325, 650, 700, 820, 951, 1023 }; 

 

double dt_arus[] = { 0.29, 0.29, 0.29, 0.29, 0.34, 0.34, 0.37, 0.37, 

0.42, 0.42, 0.70, 0.70, 0.75, 0.75, 0.80, 0.80, 0.82, 0.82 }; 
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double dt_suhu[] = { 35.00, 45.00, 28.00, 45.00, 35.00, 45.00, 35.00, 

45.00, 35.00, 35.00, 35.00, 45.00, 35.00, 45.00, 35.00, 45.00, 30.00, 

45.00 }; 

 

double dt_output[] = { 0, 1, 0, 1, 0, 1, 0, 1, 0, 0, 0, 1, 0, 1, 1, 1, 

1, 1 }; 

 

//VARIABLE JARINGAN 

const char* ssid = "smart";                                     //ssid 

wifi bisa diganti 

const char* password = "smart123";                              //pass 

wifi bisa diganti 

const char* serverName = "http://aryandra.poltekbang24.my.id";  //ubah 

sesuai alamat ip laptop 

String url = ""; 

String payload; 

String lastPayload; 

unsigned long millisWeb; 

unsigned long prev_reconn = 0; 

unsigned long TimerPullConfig; 

unsigned long interval_reconn = 20000; 

bool espStart = true; 

HTTPClient http; 

WiFiClient client; 

int millisCount = 0; 

String server_state = "ERR"; 

String wifi_state = "ERR"; 

int koneksi_ulang; 

String responWeb; 

 

OneWire oneWire(pinSuhu); 

DallasTemperature senSuhu(&oneWire); 
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float tempC; 

 

LiquidCrystal_I2C lcd(0x27, 16, 2); 

int lcdState = 0; 

unsigned long millisLcd; 

 

int getarVal; 

 

dimmerLamp dimmer(pinPulse, pinZC); 

int percentDimmer = 0; 

 

#define RXD2 16  //RXD2 terhubung di IO16 ESP32 

#define TXD2 17  //TXD2 terhubung di IO17 ESP32 

PZEM004Tv30 pzemR(&Serial2); 

double tegR = 0; 

double arusR = 0; 

 

int hasilMetode = 0; 

String status = "NORMAL"; 

double frekuensi; 

bool error=false; 

 

void setup() { 

  Serial.begin(9600); 

  Serial2.begin(9600, SERIAL_8N1, RXD2, TXD2);  //memulai komunikasi 

dengan PZEM dengan kecepatan 9600 bit/s 

  setupLcd(); 

  // pinMode(pinGetar, INPUT); 

  pinMode(pinBuzzer, OUTPUT); 

  pinMode(pinSsr, OUTPUT); 

  digitalWrite(pinBuzzer, LOW); 
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  setup_wifi(); 

  senSuhu.begin(); 

  //dimmer.begin(NORMAL_MODE, ON); //dimmer initialisation: 

name.begin(MODE, STATE) 

 

  lcd.setCursor(0, 0); 

  lcd.print("DEVICE STARTED!!"); 

  delay(1000); 

  beep(3); 

  lcd.clear(); 

  error = false; 

} 

 

void loop() { 

  //BACA SUHU 

  senSuhu.requestTemperatures();       //request baca sensor suhu 

  tempC = senSuhu.getTempCByIndex(0);  //mendapatkan nilai suhu 

 

  //BACA GETARAN 

  baca_getaran(); 

 

  //BACA TEGANGAN PZEM 

  tegR = pzemR.voltage(); 

  if (isnan(tegR)) { 

    tegR = 0; 

  } 

  //BACA ARUS PZEM 

  arusR = pzemR.current(); 

  if (isnan(arusR)) { 

    arusR = 0; 

  } 
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  // getarVal = 325; 

  // arusR = 0.82; 

  // tempC = 45; 

  hasilMetode = respons_knn(frekuensi, arusR, tempC); 

 

  Serial.println("Hasil Metode:" + String(hasilMetode)); 

  //CEK HASIL METODE 

  if (hasilMetode == 0) { 

    status = "NORMAL"; 

     

    // digitalWrite(pinSsr, HIGH); 

  } else if (hasilMetode == 1) { 

    status = "ABNORMAL"; 

    error =true; 

  } 

 

  //UPDATE LCD 

  display(); 

 

  //UPDATE WEB 

  if (millis() - millisWeb >= 2000) { 

    millisWeb = millis(); 

    responWeb = sendAndroid(); 

  } 

 

  //SERIAL MONITOR 

  Serial.println( 

    String(tempC) + " " + String(frekuensi) + " " + 

String(percentDimmer) + " "); 

} 
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//Sub-program buzzer 

void beep(int a) { 

  for (int i = 0; i < a; i++) { 

    digitalWrite(pinBuzzer, HIGH); 

    delay(50); 

    digitalWrite(pinBuzzer, LOW); 

    delay(50); 

  } 

} 

 

Network 

void setup_wifi() { 

  lcd.clear(); 

  lcd.setCursor(0, 0); 

  lcd.print("Connecting to"); 

  lcd.setCursor(0, 1); 

  lcd.print(ssid); 

  Serial.print("Connecting to "); 

  Serial.println(ssid); 

 

  WiFi.begin(ssid, password); 

 

  while (WiFi.status() != WL_CONNECTED) { 

    Serial.print("."); 

    lcd.print("."); 

    delay(500); 

  } 

 

  lcd.clear(); 

  lcd.setCursor(0, 0); 

  lcd.print("WiFi connected"); 

  lcd.setCursor(0, 1); 
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  lcd.print(WiFi.localIP()); 

  Serial.println(""); 

  Serial.println("WiFi connected"); 

  Serial.println("IP address: "); 

  Serial.println(WiFi.localIP()); 

 

  delay(2000); 

  lcd.clear(); 

} 

 

void reconnectWifi(){ 

  if ((WiFi.status() != WL_CONNECTED) && (millis() - prev_reconn >= 

interval_reconn)) { 

    beep(1); 

    Serial.print(millis()); 

    Serial.println("Reconnecting to WiFi..."); 

    WiFi.disconnect(); 

    WiFi.reconnect(); 

    prev_reconn = millis(); 

  }  

} 

 

void cek_wifi() { 

  if (WiFi.status() == WL_CONNECTED) { 

    wifi_state = "OK "; 

  } else { 

    wifi_state = "ERR"; 

  } 

} 

 

String sendAndroid(){ 

  String body; 
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  //https://aryandra.poltekbang24.my.id/php/insert_log?id_device=device

_1&getar=12&suhu=28&volt=220&arus=90&kondisi=1 

 

  url = "/php/insert_log?id_device=device_1&getar="; 

  url += frekuensi; 

  url += "&suhu="; 

  url += tempC; 

  url += "&volt="; 

  url += tegR; 

  url += "&arus="; 

  url += arusR; 

  url += "&kondisi="; 

  url += status; 

 

  url = serverName + url; 

  Serial.println(url); 

  WiFiClient client; 

  HTTPClient http; 

 

  if (http.begin(client, url)) {  // HTTP 

    int httpCode = http.GET(); 

 

    // httpCode will be negative on error 

    if (httpCode > 0) { 

      if (httpCode == HTTP_CODE_OK || httpCode == 

HTTP_CODE_MOVED_PERMANENTLY) { 

        payload = http.getString(); 

        if(payload != lastPayload) beep(1); 

 

        lastPayload = payload; 

        Serial.println(payload ); 
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        if (httpCode == 200) { 

          body = "OK"; 

          server_state = "OK "; 

        } else { 

          body = "ERR"; 

          server_state = "ERR"; 

        } 

      } else { 

        body = "ERR"; 

        server_state = "ERR"; 

      } 

    } else { 

      body = "ERR"; 

      server_state = "ERR"; 

    } 

 

    http.end(); 

  } else { 

    body = "ERR"; 

    server_state = "ERR"; 

  } 

  server_state=body; 

  Serial.println(body); 

  return payload; 

} 

 

Display 

yte derajatChar[] = { 

  B11100, 

  B10100, 

  B11100, 

  B00000, 
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  B00111, 

  B01000, 

  B01000, 

  B00111 

}; 

 

#define symbolDerajat 0 

 

void setupLcd() { 

  lcd.begin(); 

  lcd.createChar(0, derajatChar); 

} 

 

void display() { 

  if (error == false) { 

    digitalWrite(pinSsr, HIGH); 

    lcd.setCursor(0, 0); 

    lcd.print(tegR); 

    lcd.print("|"); 

    lcd.print(arusR); 

    lcd.print("|"); 

    lcd.print(tempC); 

    lcd.print("   "); 

    lcd.setCursor(0, 1); 

    lcd.print("G:"); 

    lcd.print((int)frekuensi); 

    lcd.print("Hz "); 

    if (status == "NORMAL") { 

      lcd.print("NORMAL    "); 

    } else { 

      lcd.print("ABNORMAL!!  "); 

    } 
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  } else { 

    digitalWrite(pinSsr, LOW); 

    lcd.setCursor(0, 0); 

    lcd.print("SYSTEM ERROR!     "); 

    lcd.setCursor(0, 1); 

    lcd.print("PLEASE CHECK     "); 

    status = "ABNORMAL"; 

    beep(1); 

  } 

} 

 

K-Nearest Neighbor 

int respons_knn(double getaran_, double arus_, double suhu_) { 

  double par_g; 

  double par_i; 

  double par_s; 

 

  int last_index = 0; 

  double ec[jumlah_dataset];  //  Euclidean 

  double last_ec = 1000000; 

  for (int a = 0; a < jumlah_dataset; a++) { 

    par_g = pow(dt_getaran[a] - getaran_, 2); 

    par_i = pow(dt_arus[a] - arus_, 2); 

    par_s = pow(dt_suhu[a] - suhu_, 2); 

    ec[a] = sqrt(par_g + par_i + par_s); 

  } 

 

  for (int a = 0; a < jumlah_dataset; a++) { 

    if (ec[a] < last_ec) { 

      last_index = a; 

      last_ec = ec[a]; 

    } 
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  } 

 

  int data_out = dt_output[last_index]; 

  if (suhu_ > max_suhu || getaran_ > max_getaran) { 

    data_out = 1; 

  } 

  Serial.println("Eucliden Terdekat:" + String(last_index + 1)); 

  Serial.println("Hasil Klasifikasi:" + String(dt_output[last_index])); 

 

  return data_out; 

} 

 

Getaran 

void baca_getaran() { 

  // put your main code here, to run repeatedly: 

  int periode = 1000;  // 1 detik 

  int sample = millis(); 

  bool interupt=false; 

  frekuensi = 0; 

  Serial.print("Kalkulasi Frekuensi: "); 

  while ((millis() - sample) < periode) { 

    int data = analogRead(pinGetar); 

    if (data > 1000 && interupt==false) { 

      frekuensi++; 

      interupt=true; 

    }else if (data < 1000 && interupt==true) { 

   

      interupt=false; 

    } 

  } 

} 
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