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Abstrak 

Akurasi dari suatu sistem penting dilakukan agar data yang didapatkan sesuai. Tiap-

tiap alat memiliki tingkat akurasi yang berbeda, begitu pula untuk tingkat akurasi dari sistem 

pelacakan. Sistem pelacakan digunakan untuk melihat posisi suatu kendaraan. Sistem 

pelackaan biasanya menggunakan alat GPS untuk mendapatkan data posisi berupa titik 

koordinat. 

Di dalam penelitian ini dibangun sebuah sistem uji GPS Tracking untuk melihat data 

posisi kendaraan. Digunakan dua GPS, yaitu GPS tipe cn06 sebagai GPS yang akan dilihat 

keakurasian datanya dan GPSmap 76CSx sebagai data sekunder yang digunakan sebagai 

acuan. Data-data yang diperoleh akan diseleksi dan dianalisis untuk melihat faktor apa saja 

yang mempengaruhi keakurasiannya.. Data yang diseleksi berupa titik koordinat (latitude dan 

longitude), waktu, dan kecepatan. Seleksi data menggunakan regular expression didalam 

bahasa pemrograman PHP. Data-data kemudian akan ditampilkan dalam bentuk marker pada 

web menggunakan Google Maps API. Analisis data posisi dilakukan dengan membandingkan 

dua marker yang memiliki waktu pengambilan data yang berdekatan.  

Hasil pengujian menunjukan faktor yang menyebabkan keakurasian data posisi GPS 

adalah konstan tidaknya kecepatan kendaraan. Faktor lain yang menghambat seperti gedung 

bertingkat, pohon besar tidak akan berpengaruh apabila kecepatan motor dijaga tetap konstan. 

Pada pengujian antarkota juga didapatkan hasil yang sama, yaitu faktor penting dalam 

keakurasian posisi adalah kecepatan. 

 

Kata kunci— GPS tracking, latitude, longitude, tingkat akurasi, regular expression, PHP, 

marker 

 

Abstract 
The accuracy level of a system in order to obtain an accurate data. Each tool has a 

different level of accuracy as well as to the accuracy of tracking system. This tracking system is 

used to locate a vehicle. It is usually using GPS tool to obtain position data in coordinate point. 

A GPS tracking testing system is constructed in this research to see positional data 

obtained from the GPS. Two GPS were used, a cn06 GPS as test GPS and GPSmap 76CSx as 

secondary data. Obtained data will be selected in coordinates, time, and speed. Selection of 

data is using regular expression in PHP. These data will later be displayed in the form of maker 

and web using Google Maps. The analysis will be done by comparing two markers that have 

adjacent time of retrieval. 

The result of this research shows that the factor that affect the difference in the 

accuracy of GPS is the speed of the vehicle. Other obstructing factors such as multi-storey 

building and large trees will have no effect if the speed is keep at constant pace. In this intercity 

testing, the result is similiar to previous study, that the important factor is the speed. 

 

Kata kunci— GPS tracking, latitude, longitude, level of accuracy, regular expression, PHP, 

marker 
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1. PENDAHULUAN 

 

odul GPS yang ada dipasaran beragam harganya, dari yang murah hingga yang mahal. 

Mahal tidaknya suatu GPS akan mempengaruhi keakurasian dari data posisi yang 

diperoleh. Akurasi adalah seberapa dekat nilai hasil pengukuran dengan nilai sebenarnya (true 

value) atau nilai yang dianggap benar (accepted value) [1]. Penting untuk melihat keakurasian 

data posisi dari suatu GPS dikarenakan GPS seringkali digunakan untuk sistem pelacakan. 

Sistem pelacakan yaitu untuk mengetahui posisi dari suatu kendaraan. Oleh karena itu perlu 

dilihat keakurasian dari data posisi yang diperoleh agar ketika sistem digunakan, diperoleh data 

yang benar-benar akurat. 

Sistem pelacakan ini umumnya menggunakan GPS (Global Posistioning System) untuk 

menentukan posisi kendaraan [2]. Sistem ini biasanya menggunakan komponen komunikasi 

seperti jaringan selular atau satelit untuk mengirimkan posisi kendaraan kepada pengguna di 

tempat lain. Perangkat ini berukuran kecil sehingga dapat diletakkan dimana saja dan dapat 

dengan mudah diintegrasikan dengan perangkat lain. Pengguna juga dapat menjalankan sendiri 

tanpa memerlukan bantuan dari pihak luar. Sehingga pemantauan atau pelacakan posisi 

kendaraan dapat dilakukan dengan mudah.  

 
2.  METODE PENELITIAN 

2.1 Diskripsi Sistem 

Sistem yang dibuat merupakan sistem untuk melihat keakurasian data hasi uji GPS 

tracking yang dilakukan. Berikut adalah blok diagram rancangan pembuatan system yang 

ditunjukkan pada Gambar 1. 

 

Gambar 1 Blok diagram rancangan sistem 

 

Proses tracking GPS membutuhkan beberapa tahapan. Secara umum, proses tracking 

GPS meliputi deteksi posisi, pengolahan data posisi dan analisis hasil data posisi. GPS receiver 

dari GPS tipe cn06 akan mendeteksi posisi kendaraan yang sedang berjalan dengan menangkap 

sinyal dari satelit GPS [3]. GPS tipe cn06 dihubungkan dengan Arduino untuk memproses data-

data hasil pembacaan GPS. Pengolahan data selanjutnya akan dilakukan pada komputer, yaitu 

menyimpan data-data yang diperoleh kedalam file txt lalu menyeleksi data-data tersebut. 

Penyimpanan data menjadi file txt menggunakan perangkat lunak tambahan yang telah 

disediakan. Sedangkan penyeleksian data-data yang dibutuhkan menggunakan regular 

expression dalam bahasa pemrogram PHP. Seleksi data dilakukan dengan mendeteksi pola 

tertentu yang ada pada file txt. Setelah ditemukan pola yang sesuai, data-data yang dibutuhkan 

akan dikelompokkan lalu ditampilkan [4]. Data yang sudah diseleksi akan ditampilkan pada 

website dalam bentuk Google Maps yang dijalankan menggunakan internet. Data yang 

ditampilkan pada Google Maps berbentuk marker (titik koordinat latitude dan longitude) dan 

informasi berupa waktu pengambilan data serta kecepatan dari kendaraan. Data hasil pengujian 

akan dianalisis sehingga didapatkan hipotesa-hipotesa tertentu, akan dilakukan konfirmasi ulang 

terkait hipotesa yang didapat. Konfirmasi dilakukan dengan pengujian sesuai paramater-

parameter yang telah ditentukan sehingga diperoleh kesimpulan yang sesuai dan akurat. 

Diagram alir algoritma pembacaan GPS ditunjukkan pada Gambar 2. 

M 
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Gambar 2 Diagram alir algortima pembacaan GPS 

2.2 Perancangan Pembuatan Map untuk Analisi Data 

Google Maps akan digunakan sebagai tempat untuk menampilkan hasil uji GPS 

tracking dalam bentuk marker. Marker yang ditampilkan berupa representasi dari titik koordinat 

(latitude dan longitude) yang didapatkan dari data pembacaan GPS. Berikut ini merupakan 

diagram alir rancangan web yang digunakan sebagai tempat menampilkan hasil berupa  marker 

sesuai dengan Gambar 3. 

 
Gambar 3 Diagram alir rancangan website 
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Gambar 3 menunjukkan diagram alir dari perancangan website. Sistem dimulai dengan 

menginsialisasi map. Inisialisasi ini digunakan agar website yang dibuat dapat menampilkan 

Google Maps. Menampilkan Google Maps dilakukan dengan pencarian citra satelit sehingga 

harus dilakukan secara online. Proses selanjutnya adalah Ekstrak data uji dan ekstrak data 

referensi. Masing-masing data hasil ekstraksi akan ditampilkan dalam bentuk marker. Pada 

diagram alir perancangan yang ditunjukkan Gambar 4 terdapat proses ekstrak data uji. Ekstrak 

data uji digunakan untuk menyeleksi dan mengelompokkan data-data yang akan ditampilkan.  

Diagram alir ekstraksi data uji ditunjukkan pada Gambar 4. 

 
Gambar 4 Diagram alir ekstrak data uji 

 

Sistem dimulai dengan menginsialisasi map. Inisialisasi ini digunakan agar website 

yang dibuat dapat menampilkan Google Maps. Pada diagram diatas menunjukkan proses ekstrak 

data uji. Proses dimulai dengan menginisialisasi RE sebagi pola penyeleksian dan 

pengelompokan data. Terdapat line yang merupakan baris pertama dari file, dan indeks hasil i 

bernilai 0. Pada sistem ini akan dilakukan pengecekan yaitu mencocokan antara line dengan RE. 

Jika setelah dicocokkan terdapat kesesuaian pola, latitude akan mengambil data kelompok 1, 

longitude data kelompok 2, waktu berupa data kelompak 4, dan kecepatan mengambil data 

kelompok 5. Proses selanjutnya adalah indeks data hasil uji i akan berisi data-data yang telah 

dikelompokkan. Kemudian dilakukan pengecekan pada baris berikutnya. Proses akan 

berlangsung selama terdapat kecocokan antara line dengan pola RE. Namun jika tidak ada 

kecocokan, maka akan dilihat apakah baris yang ada sudah terbaca semua atau belum. Jika baris 

sudah terbaca semua maka proses selesai, jika tidak maka proses akan dilanjutkan dengan 

membaca baris selanjutnya lalu dilakukan pengecekan kembali untuk pola RE. 

Proses selanjutnya yaitu ekstrak data referensi. Pada dasarnya ekstrak data referensi 

sama dengan ekstrak data uji, yang membedakan adalah ekstrak data referensi memiliki tiga 

pola RE untuk mendapatkan data yang akan ditampilkan. Berikut diagram alir ekstraksi data 

referensi yang ditunjukkan pada Gambar 5. 
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Gambar 5 Diagram alir ekstrak data referensi 

 

2.3 Perancangan Perangkat Keras 

Perangkat keras yang digunakan dalam penelitian ini yaitu board Arduino, GPS tipe 

cn06 dan GPSmap 76CSx. Board Arduino berfungsi untuk memproses data. Rancangan 

perangkat keras dari sistem ditunjukkan pada Gambar 6. 
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Gambar 6 Rangkaian perangkat keras 

  

Perangkat keras yang digunakan yaitu board Arduino, GPS tipe cn06 dan GPSmap 

76CSx. Board Arduino berfungsi untuk memproses data. Data-data yang diproses meliputi 

semua data yang diperoleh dari hasil pembacaan GPS, baik berupa koordinat posisi (latitude dan 

longitude), tanggal, waktu, kecepatan dan ketinggian. GPS tipe cn06 digunakan sebagai GPS 

receiver posisi kendaraan. GPS receiver ini terhubung dengan Arduino dan akan mengirimkan 

datanya pada Arduino sehingga data tersebut dapat diproses. GPSmap 76CSx juga digunakan 

sebagai GPS receiver. Akan tetapi datanya dijadikan sebagai data sekunder. Data sekunder ini 

digunakan sebagai pembanding hasil data GPS tipe cn06 sehingga dapat terlihat hal-hal yang 

akan mempengaruhi keakurasiannya. 

Pin TX pada GPS tipe cn06 dihubungkan dengan pin D2 pada Arduino, sedangkan pin 

RX pada GPS tipe cn06 dihubungkan dengan pin D3 pada Arduino. Selanjutnya dari Arduino 

akan dihubungkan ke komputer secara serial. Untuk GPSmap 76CSx akan langsung 

dihubungkan dengan komputer. Hal ini dikarenakan GPSmap 76CSx merupakan GPS yang 

sudah terkalibrasi dan memiliki fitur untuk menyimpan data-data yang diperoleh pada device-

nya sehingga tidak memerlukan peralatan tambahan untuk memproses datanya. Untuk 

mendapatkan data yang ada pada device GPSmap 76CSx dapat dilakukan dengan komunikasi 

serial langsung menggunakan kabel USB. 

2.4 Perancangan Perangkat Lunak 

Perangkat lunak yang digunakan untuk perancangan sistem : 

1. Google Maps digunakan untuk menampilkan peta atau citra satelit pada halaman 

yang dirancang sebagai tempat untuk mengolah data. 

2. Bahasa pemrograman web, HTML, Javascript, dan PHP. PHP digunakan untuk 

menyeleksi data-data yang didapat dari hasil tracking yang sudah dsimpan dalam file 

txt. Seleksi data ini menggunakan regular expression dalam bahasa pemrograman 

PHP. Data yang diseleksi akan ditampilkan pada Google Maps dalam bentuk marker. 

3. Perangkat lunak tambahan yaitu CoolTerm dan MapSource, masing-masing 

digunakan untuk menyimpan data-data yang didapatkan menjadi file txt. 

2.5 Perancangan Antarmuka Sistem 

Antarmuka sistem digunakan untuk memudahkan dalam melihat hasil data uji GPS 

tracking. Antarmuka ini berisi list dari link-link yang merupakan hasil dari pengujian. Dimulai 

dari pengujian awal, pengujian konfirmasi, dan pengujian antarkota. Antarmuka dibangun 

dengan sistem pemorgraman web menggunakan bahasa pemrograman HTML [5]. Dengan 

antarmuka ini hanya perlu membuka link-link yang ada tanpa perlu mengetikkan alamat untuk 

membuka file yang dibuat pada website. Akan tetapi antarmuka ini tidak real time, artinya link-

link yang ditampilkan pada antarmuka tidak ter-update secara otomatis. Link hasil tracking 

terbaru dapat ditambahkan dengan memprogram ulang antarmuka yang dibuat. Rancangan 

tampilan antarmuka sistem ditunjukkan pada Gambar 7. 
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Gambar 7 Rancangan antarmuka sistem 

 

 

3. HASIL DAN PEMBAHASAN 

3.1 Hasil Pengujian Awal 

Pengujian awal dilakukan dengan tracking bebas sembarang tanpa memperhatikan 

paramater-paramater yang ada. Pengujian dilakukan untuk mendapatkan hipotesa-hipotesa 

tertentu, kemudian dilakukan pengujian konfirmasi untuk membuktikan hipotesa tersebut. 

Sehingga akan terlihat faktor yang mempengaruhi keakurasian dari GPS yang digunakan. 

Tampilan Google Maps berupa marker dengan warna yang berbeda yaitu pink dan hijau putih. 

Marker pink untuk data hasil GPS tipe cn06 dan marker putih hijau untuk GPSmap 76CSx. 

Berikut ini merupakan tampilan hasil tracking pada pengujian awal yang dtunjukkan pada 

Gambar 8. 
 

      
   a. Hasil pengujian awal 1       b. Hasil pengujian awal 2 

     
                c. Hasil pengujian awal 3       d. Hasil pengujian awal 4 

 
e. Hasil pengujian awal 5 

Gambar 8 Hasil pengujian awal (a), (b), (c), (d), dan (e) 
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Dalam Gambar 8 menunjukkan hasil pengujian awal yang telah dipilih beberapa titik 

koordinat. Titik-titik koordinat yang dipilih mewakili kondisi-kondisi yang berbeda, seperti 

kondisi jalan dan kondisi lingkungan sekitar. Gambar 8(a) terlihat titik koordinat kendaraan 

keluar dari jalur yg dilewati oleh kendaran. Pada saat itu kondisi kendaraan sedang berpindah 

posisi untuk menghindari kendaraan lain. Sehingga data yang didapatkan keluar jauh dari jalur 

yang seharusnya. Tetapi setelah pengambilan data berikutnya, titik koordinat akan kembali pada 

jalur yang dilewati kendaraan. Hal ini dikarenkan pembacaan GPS tidak hanya terkait pada 

sinyal yg dipancarkan oleh satelit, tetapi juga perhitungan kecepatan kendaraan. Gambar data 

posisi 8(b) dan 8(c) yang didapatkan pada saat berada di lampu merah. Data posisi Gambar 8(b) 

didapatkan saat kendaraan berada pada kecepatan tertentu kemudian tiba-tiba berhenti total, 

sedangkan pada Gambar 8(c) kecepatan kendaraan turun secara perlahan tanpa berhenti total 

dan langsung kembali ke kecepatan semula. Dari gambar menunjukkan data posisi yang 

didapatkan dari dua GPS relatif sama dan berdekatan. Hasil pengujian didapatkan bahwa 

perubahan kecepatan yang drastis akan mempengaruhi tingkat akurasi GPS. Pada Gambar 8(d) 

dan 8(e) diambil saat pengujian dilakukan pada jalanan lurus. Kondisi jalan yang dilalui 

berbeda, dimana pada Gambar 8(d) kondisi lalu lintasnya padat (banyak kendaraan) dan 

lingkungan sekitar terdapat banyak gedung, sedangkan pada Gambar 8(e) kondisi lalu lintas 

relatif lenggang (hanya ada beberapa kendaraan) dan hanya ada beberapa gedung disekitar jalan. 

Disajikan perhitungan menggunakan metode interpolasi untuk melihat lebih detail jarak dari 

GPS yang digunakan seperti pada Tabel 1. 

 

Tabel 1 Beberapa hasil data perhitungan pengujian awal 
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3.2 Hasil Pengujian Konfirmasi Pertama 

Pengujian konfirmasi pertama dilakukan pada kondisi jalanan lenggang dengan tidak 

ada gedung disekitar jalan. Pengujian dilakukan dengan 3 variasi data, yaitu pengujian 

kecepatan konstan untuk kecepatan 40 km/jam dan kecepatan konstan untuk kecepatan 60 

km/jam serta pengujian kecepatan tidak konstan. Karena kondisi jalanan yang lenggang, maka 

untuk pengujian kecepatan tidak konstan peneliti sengaja membuat kecepatan kendaraan 

berpindah-pindah dari 20-60 km/jam. Hasil pengujian konfirmasi pertama ditunjukkan pada 

Gambar 9 
 

    
     a. Hasil pengujian konfirmasi pertama 1   b. Hasil pengujian konfirmasi pertama 2 

 

 
c. Hasil pengujian konfirmasi pertama 3 

 

Gambar 9 Hasil pengujian konfirmasi pertama (a), (b), dan (c) 

 

Dari hasil data pengujian konfirmasi pertama masing-masing pengujian pada kecepatan 

konstan dan kecepatan tidak konstan. Gambar 9(a) terlihat akurasinya adalah baik karena 

terlihat pada gambar jarak antara kedua marker berdekatan. Sedangkan pada Gambar 9(b) untuk 

data awal didapatkan akurasinya adalah buruk, hal ini diduga GPS yang diuji sedang 

menyesuaikan kecepatan sehingga data yang diperoleh tidak stabil. Diperkirakan GPS 

memerlukan waktu lebih untuk mencapai kecepatan tersebut dan dijaga kekonstanannya. Tetapi 

dapat dilihat pada akhir pengambil data, akurasinya adalah baik. Sedangkan pada Gambar 9(c) 

terlihat bahwa pada beberapa titik bahkan hampir keseluruhan titik memiliki akurasi yang 

buruk. Selain itu GPS juga sempat kehilangan sinyal, ini menunjukkan bahwa ada data waktu 

yang hilang yang seharusnya pada waktu tersebut GPS mendapatkan data titik koordinat. 

 

3.3 Hasil Pengujian Konfirmasi Kedua 

Pada pengujian konfirmasi ketiga akan dilakukan sama halnya dengan pengujian 

konfirmasi kedua. Pengujian hanya akan dilakukan dengan dua variasi data, yaitu untuk 

kecepatan konstan dan kecepatan tidak konstan. Pengujian konfirmasi ketiga dilakukan pada 

kondisi jalan padat dengan banyak gedung. Adapaun hasil pengujian konfirmasi ketiga 

ditunjukkan pada Gambar 10. 
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a. Hasil pengujian konfirmasi kedua (a)     b. Hasil pengujian konfirmasi kedua (b) 

 

Gambar 10 Hasil pengujian konfirmasi kedua (a) dan (b) 

 

Dari Gambar 10 terlihat bahwa hasil yang didapatkan tidak berbeda jauh dengan 

pengujian konfirmasi sebelumnya, pada Gambar 10(a) untuk pengujian kecepatan konstan 

tingkat akurasinya adalah baik, berbeda untuk pengujian kecepatan tidak konstan. Pada Gambar 

10(b) terlihat bahwa hasil yang didapatkan adalah data posisi pada GPS tipe cn06 keluar dari 

jalur yang dilewati oleh kendaraan. Seperti yang disebutkan pada pengujian awal, hal ini 

disebabkan pada saat pengambilan data tersebut kondisi kendaraan sedang mendahului 

kendaraan lainnya. Hal ini diperparah dengan kecepatan yang tidak konstan. Tapi setelah 

pengambilan data berikutnya dan seterusnya, data posisi akan semakin mendekati jalur 

kendaraan (posisi yang seharusnya). Ini berarti, GPS tipe cn06 membutuhkan waktu untuk 

menyesuaikan kembali dengan kondisi awal atau untuk mendapatkan titik yang sebenarnya. 

 

3.4 Hasil Pengujian Antarkota 

Pengujian antarkota dilakukan dengan mengaplikasikan hasil yang didapatkan pada 

pengujian sebelumnya. Hasil dari pengujian ini akan dibandingkan dengan pengujian 

sebelumnya. Akan dilihat apakah data hasil yang didapatkan berbeda jauh atau sama saja 

dengan pengujian sebelumnya. Gambar 11 merupakan hasil dari pengujian antarkota yang 

diperoleh. 

 

      
a. Hasil pengujian antarkota 1      b. Hasil pengujian antarkota 2 

 
c. Hasil pengujian antarkota 3 

 

Gambar 11 Hasil pengujian antarkota (a), (b), dan (c) 
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Pada pengujian antarkota ini juga akan diambil beberapa titik untuk dianalisis lebih 

lanjut. Analisis terkait apakah jika kecepatan kendaraan dijaga konstan, data hasil yang didapat 

memiliki tingkat akurasi yang baik seperti yang didapatkan pada pengujian sebelumnya. 

Pengujian dilakukan dengan mengkondisikan kecepatan kendaraan konstan. Hal ini dikarenakan 

pada pengujian-pengujian didapatkan hasil bahwa apabila kecepatan konstan, hal-hal yang dapat 

mempengaruhi pembacaan GPS dan menyebabkan GPS kehilangan sinyal tidak akan begitu 

berpengaruh. Terlihat dari Gambar 11(a), 11(b), dan 11(c) hasil yang didapatkan adalah 

keakrusiannya relatif konstan dan tidak ada data yang keluar dari jalur yang seharusnya. 

  
 

4. KESIMPULAN 

 

Berdasarkan hasil dari perancangan dan pengujian sistem secara keseluruhan dapat 

disimpulkan bahwa: 

1 .  Tingkat akurasi data posisi uji GPS tracking untuk GPS tipe cn06 sangat dipengaruhi 

oleh kecepatan kendaraan yang digunakan. 

2 .  Besar kecil kecepatan yaitu untuk kecepatan 20 km/jam, 40 km/jam, 60 km/jam, dan 80 

km/jam tidak begitu mempengaruhi akurasi data hasil asalkan kecepatan kendaraan 

konstan. 

3 .  Kondisi lingkungan sekitar yang dapat mempengaruhi akurasi data hasil seperti gedung-

gedung tinggi, banyak pohon, tidak akan begitu berpengaruh asalkan kecepatan 

kendaraan dijaga konstan. 

4 .  Kecepatan yang tidak konstan selain menyebabkan data hasil menjadi tidak akurat juga 

menyebabkan GPS dapat kehilangan sinyal. 

5 .  Pengujian yang dilakukan dalam skala antarkota didapatkan hasil bahwa tidak ada 

perbedaan dengan pengujian lainnya, yaitu faktor penting dalam keakurasian data posisi 

adalah kecepatan. 

 

 

5. SARAN 

 

Berikut adalah saran dari penulis terkait penelitian yang telah dilakukan sebagai bahan 

perbaikan di masa yang akan datang: 

1. Perlu dilakukan penelitian lebih lanjut untuk uji GPS Tracking menggunakan modul 

GSM/GPRS agar data yang dihasilkan dapat langsung dikirimkan ke server dan langsung 

ditampilkan dalam bentuk marker pada Google Maps. 

2. Pada tampilan antarmuka sistem perlu ditambahkan beberapa fitur agar tampilan lebih 

menarik. 
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