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Abstrak

Pengukur kecepatan putaran motor penggerak sepeatarmdisini disebut dengan RPM meter,
adalah sebuah alat yang digunakan untuk mengetalesarnya putaran mesin pada kendaraan
bermotor. Pengukuran putaran mesin sepeda mootbrsamgat penting untuk dilakukan untuk
mengetahui apakah kondisi motor dalam keadaan &tk tidak, dilakukan terutama oleh bengkel
saat melakukan servis. RPM meter yang sudah ad&aladiengan media transmisi menggunakan
kabel dan dengan display analog yang kurang praftéis potensi pembacaan yang kurang teliti.
Artikel ini memaparkan penelitian yang sudah dileko yaitu perancangan dan implementasi RPM
meter nirkabel dengan penampil digital berbasisglaian digital. Pada alat yang dirancang, sinyal
gelombang elektromagnetik yang dihasilkan dari psopengapian busi sepeda motor diukur secara
nirkabel menggunakan antena. Sinyal yang terukangyberupa sinyal analog, kemudian dikuatkan
dengan menggunakan rangkaian penguat transistordiabah menjadi sinyal kotak oleh rangkaian
pengkondisi sinyal. Kemudian gelombang kotak inikdi jumlahnya dengan menggunakan
rangkaian counter yang dibangun dari komponen B@Dnter. Hasilnya merupakan data desimal
dalm bentuk biner yang merpresentasikan besarnysl Iparhitungan counter tersebut. Kemudian
data ini ditampilkan dalam penampil digital yaitemampil 7 segmen. Pengujian dilakukan dengan
cara menggunakan RPM meter yang dibuat untuk memdguwcepatan motor penggerak pada sepeda
motor dengan merek dan jenis yang berbeda-bedéahdaiinya dibandingkan dengan alat ukur yang
selama ini digunakan. Hasil pengukuran menunjukiéat dapat menghasilkan pengukuran yang
sama dengan alat yang digunakan selama ini. Mediagpkuran nirkabel memudahkan proses
pengukuran dan penampil digital 7 segmen sangatudahkan pembacaan.

Kata Kunci : RPM meter; putaran mesin; nirkabel; rangkaian digital

Pendahuluan

Pada bengkel kendaraan bermotor roda dua, setmgaran mesin kendaraan yang diperbaiki atau dirawa
selalu dilakukan yaitu pada prod@sshing Sesudah kendaraan bermotor selesai diperbaikicatawat, mekanik
kemudian melakukan setingan putaran mesin denganmamutarstationerberlawanan arah dengan jarum jam
untuk memperkecil putaran mesin dan searah dermgamjjam untuk memperbesar putaran mesin dengamgobe
sebelum akhirnya kendaraan tersebut diserahkand&epamiliknya. Hal ini dilakukan karena sebuah lkeadn
bermotor roda dua harus mempunyai setingan putaesin yang tepat agar proses pelumasan olie tgyhadain
dapat bekerja secara optimal sehingga mesin lel#t dan tidak cepat aus. Jika setingan putarannmebih
rendah atau kurang dari nilai yang seharusnya mped@es pelumasan olie terhadap mesin tidak betterjgan baik
yang berakibat mesin lebih cepat aus dan mesingsémati-mati” saat kondisi mesin dingin pada phgri. Jika
setingan putaran mesin lebih tinggi dari nilai yaedparusnya maka akan terjadi hentakan pada ppesgantian
gigi. Akibat yang lainnya adalah pada saat gigiadutinasuk” walaupun gas ditutup rapat kendaraaptglan.
Keadaan ini akan sangat beresiko ketika berad@affic light saat lampu merah yang mana kendaraan harus
berhenti.

Selama ini yang terjadi pada bengkel kendaraan dtermtoda dua, proses untuk mendapatkan sebuah
setingan putaran mesin kendaraan bermotor yand, tdakukan dengan metode “kira-kira”, yaitu me#kan
melakukan proses setingan putaran mesin kendasarotor dengan mengandalkan perasaan berdasalgreaga
apakah setingannya sudah tepat atau belum. Untlanikeyang sudah sangat berpengalaman, dia akan bis
melakukannya dengan hasil yang cukup baik namuwak tithgi mekanik yang belum begitu berpengalaman ata
mekanik baru. Metode yang lainnya adalah dengargolem putaran motor penggerak pada mesin sepedar mot
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tersebut dengan menggunakan sebuah alat yang tREM meter. Alat ini akan mengukur jumlah putanaotor
(revolution) dalam satu menit. RPM meter yang sudah ada damakan di bengkel sepeda motor adalah sebuah
RPM meter dengan media transmisi menggunakan kkmedengan tampilagisplay analog. Alat ini mempunyai
kelemahan yaitu terkait dengan ketidak-praktisat panggunaan terkait dengan penggunaan kabeleatampil
analog yang susah dibaca dan berpotensi menimbl&aalahan pembacaan. Dengan melihat kelemahan ini,
penulis menawarkan RPM meter nirkabel dengan pethaaigital sebagai solusi untuk lebih meningkatkan
kepraktisan penggunaan RPM meter dan kemudahanggaafinya. Tujuan penelitian ini adalah untuk mermagc
dan membuat RPM meter nirkabel dengan penampilatiighng dapat diaplikasikan sebagai alat padaemgn
putaran mesin kendaraan bermotor roda dua.

Tinjauan Pustaka

Penelitian aplikasi rangkaian digital untuk aplikaspeda motor pernah dilakukan oleh beberapa itienel
sebelumnya. Rangkaian digital dipilih karena kedemlgaannya (tanpa melakukan pemrograman) dan lyiayan
yang murah. Nuralim (2001) melakukan penelitiartarg perencanaan proses pembuatan alat pendeistksn s
pembakaran pada kendaraan bermotor dengan tangigéal. Hasil penelitian menunjukkan bahwa rangkai
digital dapat digunakan untuk mendeteksi pembakal@m menampilkannya secara digital. Penelitiannizn
adalah dilakukan oleh Rohman (2002) yaitu penggunaamgkaian digital untuk rangkaian sistem pendgera
transmisi sepeda motor. Hasil penelitian menunjokkahwa rangkaian digital mampu secara efektif kuddan
pemindahan transmisi kendaraan bermotor secara@iék .

Sistem Kelistrikan Kendaraan Bermotor

Sepeda motor adalah suatu sistem otomotif yg tetdir sub-sistem kelistrikan dan sub-sistem peinages
yang saling berinteraksi. Dalam sistem otomotif esksp motor, tenaga listrik diubah menjadi tenagaimmes
kemudian tenaga mesin diubah kembali menjadi tehsiyég. Contohnya adalah listrik dari accu (alliputuhkan
untuk menyalakan motastarter dan memercikkan busi sehingga mesin bekerja keanudiesin akan memutar
alternator, generator listrik yang digunakan untémuati kembali aki.

Tanpa aki pun, kendaraan bermotor dapat dinyalalkangan cara memutar poros engkol melaiak
starter atau dengan cara mendorong kendaraan, sampai kamglgernator mampu menghasilkan arus listrik,
untuk memuaticapacitor discharge ignition(CDI) sehingga dapat mencatu arus dibutuhkan padaparan
penyalaan, yang membangkitkan tegangan tinggi plddroda busi yang mampu menghasilkan percikparg.
Tegangan tinggi pada elektroda busi ini menghasillgelombang elektromagnetik. Besarnya gelombang
elektromagnetik yang dihasilkan berbanding lurusgd@ besarnya putaran motor penggerak sepeda motor.

Perancangan dan Pembuatan Alat
Bagian-bagian RPM meter nirkabel digital yang ditdegpat dilihat pada diagram blok pada Gambar 1.
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Gambar 1. Blok Diagrarwireless RPM Meter Digital
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Antena yang dipakai pada alat ini adalah antersltepik. Antena ini berfungsi untuk menangkap dinya
gelombang elektromagnetik yang berasal dari prpsegapian pada busi kendaraan bermotor, setiagpesdran
motor penggerak menghasilkan satu putaran pengaplangkaian antena yang digunakan untuk menangkap
gelombang elektromagnetik yang berasal dari bysaddilihat pada Gambar 2.a.
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Tk
Output Ant i
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Gambar 2. a. Rangkaian antena b. Rangkaian pesigy:

Sinyal keluaran rangkaian antena kemudian diteru&karangkaian penguat sinyal. Rangkaian antena ini
menggunakan dioda 4148, yang fungsinya untuk mendghi transistor pada rangkaian penguat mendagangmn
basis minus karena bisa merusak. Sinyal yang Hedaseoutputantena kemudian masuk keput penguat, yang
mana sinyal gelombang elektromagnetik yang masitatedari antena akan dikuatkan oleh rangkaian @ngu

Rangkaian penguat yang dipakai, ditunukkan padal@ar®.b., adalah termasuk jenis penguat kelas A,
yang mana arus mengalir dalam beban selama segbanidde siklus sinyahput Prinsip kerja rangkaian penguat
adalah menguatkan tegangan dan arus sinyal yaagnait antena kemudian dikuatkan. Fungsi kapasitor i
adalah sebagai filter yaitu melewatkan frekuensdbmgbang elektromagnet dan memblok tegangan DC\dzi
Rangkaian penguat ini dibangun dengan 2 buah stansyaitu seri 9014 dan 9013 yang mempunyai titgi
masing-masing 60-1000 dan 64-3@utput dari rangkaian penguat ini berupa gelombang eekignetik yang
sudah dikuatkan karena pada rangkaian penguat dniah untuk menguatkan sinyal saja dan tidak untuk
memodifikasi sinyainput

Sinyal gelombang elektromagnetik yang berasal damigkaian penguat selanjutnya masuk ilkeut
rangkaian pengkondisi sinyal, ditunjukkan pada Gan®) yang pada prinsipnya pada rangkaian inidepaoses
pengubahan sinyal dari gelombang elektromagnetitgale propagasi sendiri yang merambat yang terairi d
medan magnet dan medan listrik ke bentuk sinyadlkatau sinyal pulsa segi empat. Sinyal kotak kdna
dikondisikan terus padautputrangkaian ini.
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Gambar 3. Rangkaian Pengkondisi Sinyal

Pada rangkaian ini, selain terjadi pengubahan kdgragelombang elektromagnetik yang berupa gekomgb
sinus dengan propagasi sendiri yang merambat yadgitdari medan magnet dan medan listrik ke besfayal
kotak juga terjadi penguatan, yaitu penguat tak bai Outputrangkaian pengkondisi sinyal ini berupa sinyal

E-32



Simposium Nasional RAPI XI FT UMS — 2012 ISSN : 1412-9612

kotak yang mana tidak ada beda fase yang kemudian masuk ke frekuensnput pada rangkaiamounter
Kegunaan kapasitor 60 uF adalah untuk menghaluskmmgan padautputpengkondisi sinyal.

Rangkaiantime base,ditunjukkan pada Gambar 4, adalah rangkaian umteknbangkitkan frekuensi
pencuplikan gampling yang akan dilakukan. Metode pencuplikaarfipling pada rangkaiatime baseini ada 2
kondisi yaiturevolution per secon¢rps) darrevolution per minutérpm), sehingga dalam pengoperasiannya dapat
memilih salah satu dari 2 kondisi tersebut.
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Gambar 4. Rangkaiafimebase

Rangkaiartime baséni dibangun dari kristal 3,579545 MHz yang bedenuntuk membangkitkan frekuensi
yang selanjutnya digunakan untuk proses pencupligampling. Frekuensi yang dibangkitkan oleh kristal masuk
ke IC 5369 yang merupakan kompond@ denganl? stage oscillator/divideyang mana dalam rangkaian ini
difungsikan untukoutput 60 Hz timebase, sehinggautput yang dihasilkan adalah frekuensi sebesar 60 Hz.
Selanjutnya frekuensi sebesar 60 Hz masukCkd017yang mana akan terjadi proses pengolahan frekyeutsi
frekuensi sebelumnya sebesar 60 Hz akan dibadiifggaoutputnya menjadi 10 Hz. Untuk mendapatkan kondisi
pencuplikan rps, frekuensi 10 Hz masuk Ik 4017 untuk dibagi 10 sehinggautput yang dihasilkan adalah
frekuensi sebesar 1 HiC 4017 adalahlC decade counter/dividedengan 10decoded outputlC 4017 pada
rangkaian ini difungsikan untuk pembagi 6 dan 1€ ftekuensiinputnya. Frekuensi artinya adalah banyaknya
getaran yang dihitung selama 1 detik, sedangkaadp&h banyaknya putaran yang dihitung selamaik. ddri
pengertian frekuensi daps maka dapat diasumsikan bahwa 1 Hz rpg, sehingga dengan asumsi ini diharapkan
dapat untuk mempermudah pemahaman cara kerjanal&tondisi pencuplikampm diperoleh dari frekuensi 1 Hz
dibagi 6 sehingga outputnya menjadi 1/6 Hz.

Rangkaiancounter,dapat dilihat pada Gambar 5, berfungsi untuk menggifrekuensi atau banyaknya
putaran mesin kendaraan bermotor roda dua yangnd@enleh rangkaian ini melalui antena kemudian ukdee
frekuensi input dan juga menentukiime basepencuplikannya. Waktu pencuplikan dapat dipililni @akondisi
pencuplikan yaitups danrpm. Pada rangkaian ini terdapgate yang berfungsi sebagai gerbang masuknya data
yang diterima rangkaian, yang mana ibarat sebudbagg, ketikaLED padagate menyala maka gerbang terbuka
dan data bisa masuk, kemudian ketileD padagate mati maka gerbang tertutup dan data tidak bisaukndan
akan ditampilkan data hasil penghitungan padaldaBtgate menyala pada penampilsegmentUntuk rps, gate
akan menyala selama 1 detik yang berarti selametik tbrsebut data akan masuk, kemudjate mati selama 1
detik yang berarti data tidak bisa masuk dan datagymasuk selama 1 detik sebelumnya akan ditanmppleala
display 7 segmenkondisi ini akan berulang-ulang terus. Pada kaimencuplikanpm, gate akan menyala selama
6 detik yang berarti selama 6 detik tersebut dk#a anasuk, kemudiagate mati selama 1 detik yang berarti data
tidak bisa masuk dan data yang masuk pada 6 dgiddismnya akan ditampilkan padiaplay 7 segment
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Gambar 5. Rangkaian inpoounterdanGate

Output rangkaiantime basemasuk ke IC 4013, yang merupak#® D Flip-flop, yang mana akan
menentukan metode pencuplikannya, bisa dipilih Adig, rps atau rpm dan gate akan mengikuti kondisi
pencuplikannya. Sebelum masuk ke rangkaismterdandisplay 7 segmensinyal akan masuk K€ 4011 yang
manalC 4011ini di isinya adalah 4 buaNAND Gate Output dari 4011 adalahLatch, Reset, dan Coungang
kemudian diteruskan rangkaianunterdandisplay 7 segmenErekuensi atau putaran mesin yang diukur masuk ke
frekuensi input pada IC 4011 diteruskan ke rangka@unterdan display? segmentTerakhir, sinyal akan masuk
ke rangkaiarcounterkemudian hasil frekuensi atau putaran mesin yangud akan ditampilkan paddisplay 7
segmentSinyal masuk ke IC MC14553B yang merupak@D Counteryang mana sinyal tersebut akarcdiinter
kemudian masuk ke IC CD4543B yang merupakatth/Decoder/Driver BCLCke seven segmenartinya sinyal
BCD tersebut akan diterjemahkan dan ditampilkan padagmentHasil pengukuran putaran mesin yang tertampil
pada7 segmenadalah kondisi aktual dari waktu ke wakteg] timé.

Rangkaian catu daya, Gambar 6, berfungsi untuk regkan supply tegangan arus searaBirect
CurrentDC) sebesar 9 Volt yang mana bisa difungsikan keltiterai habis karena alat ini terdapat 2 pilibatu
daya yaitu baterai dan adaptor yang menyediagply9 Volt DC. Catu daya ini juga dapat digunakan kntu
kalibrasi alat dengan memakai tegangan 12 Volt AGH3, yang mana dengan memanfaatkan frekuensimpgtse
diketahui bahwa frekuensi tegangan jala-jala ksBLN adalah sebesar 50 Hz sehingga pada kondigjueran
rps maka akan didapatkan hasil pengukuran sebesddriOk pengukurampm diperoleh dengan mengalikan 50
dengan 60 yaitu sebesar 3000. Catu daya yang dipdedah menggunakan tratenter tap(CT), yang mana
dimaksudkan agar lebih sederhana dalam proses gragn tegangan dari tegangan AC ke tegangan Dsh&ar
hanya membutuhkan 2 buah dioda bila dibandingkagale memakai trafo biasa atau bukan CT yang maaa ak
membutuhkan 4 buah dioda atau 1 didmtlge Tegangan listrik PLN yang sudah diturunkan padmparan
sekundernya, +12 VAC dan -12 VAC masing-masingndjkai dengan dioda tipe IN4001 dan dihubungkan d@eng
IC regulator 7809 untuk memperolehtputtegangan 9 Volt DC, dan tegangan 0 V terhubungr&and

IN4001

+9yDC
— T 7809 [ @
220 VAC é
. 2200uF

T

Gambar 6. Rangkaian Catu Daya

Analisis dan Pengujian Alat

Pengujian dilakukan untuk mengetahui apakah alatyibuat berfungsi seperti yang diharapkan. Arsli
dan penguijian alat yang dibuat ini meliputi 2 lyaltu kalibrasi alat dan pengujian alat langsunggpsepeda motor.
Hasil rancangan alat tampak muka beserta bagiaairag dapat dilihat pada Gambar 7.
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Antena
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Gambar 7. Hasil rancangan RPM meter nirkabel digiteRancangan tampak muka, b. bentuk Fisik

Kalibrasi Dengan Function Generator

Kalibrasi denganfunction generatorbertujuan untuk mengetahui respon alat ini terpagarubahan
frekuensi yang diterima, sehingga dengan kaliirasiapat diketahui apakah alat ini dapat bekeggasa optimal
atau tidak. Hasil pengujian kalibrasi dengan mengganfunction generatodapat dilihat pada Tabel 1. Dari hasil
kalibrasi di atas, dapat diketahui bahwa alat Bpat mengikuti respon perubahan frekuensi yangimidée yang
dalam kalibrasi ini frekuensi ddtinction generatodiubah-ubah dari 10 Hz sampai 500 Hz.

Tabel 1. Kalibrasi dengdfunction Generator

No Function Revoulution per Second Revolution per Minute
Generator (Hz) (rps) (rpm)

1 2 3 1 2 3
1. 10 10 10 10 600 600 600
2. |20 20 20 20 1200 1200 1200
3. |30 30 30 30 1790 1800 1810
4. |40 40 40 40 2400 2400 2410
5. |50 50 50 50 3000 3000 3010
6. |60 60 60 60 3600 3600 3610
7. |70 70 70 70 4200 4200 4200
8. |80 80 80 80 4800 4790 4810
9. |90 90 90 90 5400 5400 5410
10. | 100 100 101 101 6010 6010 6000
11. | 150 150 150 149 9000 9010 8990
12. | 200 199 200 201 12000 | 12010 11990
13. | 250 249 250 251 15010 | 15000 15010
14. | 300 300 300 301 18010 | 17990 18010
15. | 350 350 350 350 20990 | 21000 20990
16. | 400 399 400 400 24010 | 24010 24020
17. | 450 449 450 451 27000 | 27000 27010
18. | 500 499 500 500 30020 | 30020 30030

Kalibrasi Dengan Frekuensi Jala-jala Listrik

Kalibrasi ini memanfaatkan frekuensi dari tegangda-jala listrik PLN yaitu sebesar 50 Hz yang ray&d
setiap detik akan terjadi 50 kali gelombang sindabdan dalam satu menit akan terjadi 3000 kalomélng
sinusoidal. Ada dua buah pengukuran yang dilakukatuk kalibrasi dengan frkuensi jala-jala listriki iyaitu
pengukuran dalam rps dan pengukuran dalam rpm. iail pengukuran kalibrasi yang tercantum padderap
dapat diketahui bahwa rata-rata prosentase eredatjgpembacaan adalal2% untuk pengukuran rps dan +3%
untuk pengukuran rpm
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Tabel 2. Hasil Pengukuran Kalibrasi

No Kalibrasi Ke— Hasil Pengukuran Kalibrasi
rps rpm
1. Kalibrasi 1 49 2990
2. Kalibrasi 2 50 3000
3 Kalibrasi 3 51 3010

Pengujian Alat Secara Langsung Pada Kedaraan Bermot
Pengujian alat ini dimaksudkan untuk mengetahukalpaalat ini dapat bekerja secara optimal untuk

mengukur besarnya putaran mesin kendaraan bermmeteiah dilakukan kalibrasi alat tersebut. Pengugikat ini
meliputi 2 hal, yaitu pengujian pada jarak yangvheasi dan pengujian pada berbagai merk kenddraanotor.
Pada proses pengujian alat secara langsung, &anmhitkan didekat busi sepeda motor pada jaraéntertyang

secara singkat dapat dilihat pada Gambar 8.

Gambar 8. Cara pengujian alat pada sepeda motor

& &

Pengujian Pada Jarak Yang Bervariasi
Pengujian ini bertujuan untuk mengetahui jarakroptialat ini dapat bekerja dan untuk membandingkan

atau mengkomparasikan hasil pengukuran alat ingalerRPM meter yang terdapat pada kendaraan bermotor
sehingga hasil pengukuran pada alat ini dapat atiketkemudian dibandingkan dengan hasil yang teitaRPM

meter kendaraan apakah hasil pengukurannya sdauananyimpang jauh.
Prosedur pengujian ini adalah RPM meter nirkabelgydibuat dibandingkan dengan sepeda motor yang

ada RPM meternya yaitu Honda Mega Pro tahun 208K pengujian ini, langkah-langkahnya adalah:
1. Sepeda motor Honda Mega Pro dihidupkan kemudiamatibesarnya putaran mesin yang tertampil pada

RPM meternya. Pada pengujian ini besarnya putamsimyang tertampil pada sepeda motor Mega Pro

adalah 950pm.
2. RPM meter nirkabel yang dibuat dinyalakan dan keamcutaran mesin kendaraan tersebut diukur

dengan variasi jarak yang berbeda. Hasil penguditgat dilihat pada Tabel 3 berikut:

Tabel 3. Hasil Uji Perbandingan Alat

Putaran Hasil Pengukuran Pad@ireless RPM Meter DigitdDengan Variasi Jarak
Mesin Sepeds Tertentu (Dalanmpm)
Motor (rpm) Oocm 5cm 10cm| 15cn] 20ch  25ch  30dm  35¢m  40cm
950 Tidak | 960 950 920 910 480 410 20 0
Stabil | 940 950 950 920 460 400 30 0
920 930 960 940 500 450 40 0

Dari tabel hasil uji perbandingan alat di atas,adapketahui bahwa pada jarak 0 cm (antena menempel
pada kabel busi kendaraan bermotor), hasil pengukyr tidak stabil. Hal ini terjadi karena dipendm@roleh
tegangan tinggi pada elektroda busi yang mampu hasilgan percikanspark pada busi sehingga pembacaan
hasil pengukuran alat ini menjadi tidak stabilakgpengukuran yang baik (optimal) alat ini adalataea 5 cm — 20
cm dari titik sumber pengukuran yaitu busi kendardeermotor, yang mana setelah dibandingkan hasilnya
mendekati dan sama dengan besarnya putaran mesintgampil pada RPM meter kendaraan bermotoril Has
pengukuran rata-rata pada jarak 5 cm — 20 cm mekkap galat rata-rata sebesar £1.315%. Pada jamrduuran
lebih besar atau sama dengan 40 cm dari titik supdaegukuran yaitu busi kendaraan bermotor, aldtdak bisa
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mendeteksi besarnya putaran mesin kendaraan yakgrdiadi, jika ada kendaraan bermotor lain yaeginmya
dihidupkan yang jaraknya lebih dari atau sama ded@acm, tidak akan mengganggu hasil pengukurarirala

Pengujian Pada Berbagai Merk Kendaraan Bermotor

Setelah mengetahui jarak optimal alat ini dapdtela yaitu antara 5 cm — 20 cm, maka pengujian
berikutnya adalah melakukan pengukuran pada keaddrarmotor roda dua dengan merk yang berbedagsatia
jarak pengukuran antara 5 cm — 20 cm dari titik lseimpengukuran (busi kendaraan bermotor. Pengitian
bertujuan untuk mengetahui apakah alat ini bisaldip untuk mengukur besarnya putaran mesin padaaber
merk kendaraan bermotor yang ada, dan hasil pemguja dapat dilihat pada Tabel 4. Dari tabel hasiigujian
alat pada berbagai merk kendaraan bermotor di dégst diketahui bahwa pengujian dengan 13 sangreldtaan
bermotor dari pabrikan yang berbeda, hasil penguiaya bervariasi. Ini dipengaruhi oleh setingaragaut mesin
dari masing-masing kendaraan. Untuk masing-masengd&raan bermotor dilakukan 3 kali pengukuran untuk
memastikan tingkat kepresisian dan keakurakataniralaDari 3 kali pengukuran tersebut dapat dikeigbahwa
tingkat kepresisian alat ini cukup tinggi, ini dapiihat bahwa beda pengukuran minimal dan makisiggayang
tidak terlalu jauh. Pengujian ini dilakukan dengaengambil sampel dari 3 pabrikan kendaraan berm@ng
beredar di Indonesia sehingga alat ini bisa dipak#ilk berbagamerk kendaraan bermotor baik 2 tak maupun 4

tak.

Tabel 4. Hasil Pengujian pada Berbagai Merk Kerataiermotor

No Merk Kendaraan Hasil Pengukuran (rpm)
1 2 3
1. Honda Mega Pro tahun 2007 950 950 930
2. Honda Supra Fit tahun 2005 990 980 990
3. Honda Mega Pro tahun 2005 990 1000 1000
4. Honda Astrea Impressa tahun 1999 930 940 940
5. Honda Astrea Impressa tahun 1997 900 920 900
6. Yamaha Jupiter Z tahun 2003 950 960 940
7. Yamaha Alfa tahun 1996 920 900 910
8. | Suzuki Smash tahun 2004 970 980 960
9. | Suzuki Shogun tahun 2002 920 910 930
10. | Suzuki Shogun tahun 2000 900 910 900
11. | Suzuki Smash tahun 2006 1260 1270 1250
12. | Suzuki Smash tahun 2004 1240 1250 1260
13. | Suzuki Shogun tahun 2002 1230 1240 1250
Kesimpulan

Hasil pengujian menunjukkan bahwa RPM meter nirkalemgan penampil digital yang dirancang dan
dibuat dapat diaplikasikan sebagai alat ukur patanasin kendaraan bermotor roda dua karena mempgalz
pengukuran yang kecil. Jarak pengukuran yang optale ini adalah antara 5 cm — 20 cm dari titiknber
pengukuran yaitu busi kendaraan bermotor. Pengudemgan mengambil sampel dari 3 pabrikan kendaraan
bermotor yang beredar di Indonesia menujukkan bahlagini bisa dipakai untuk mengukur besarnya nauta
mesin pada berbagaierkkendaraan bermotor baik 2 tak maupun 4 tak.
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