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ABSTRAK Penelitian ini bertujuan merancang sistem pelacak lokasi dan kontrol mesin 

kendaraan berbasis Internet of Things (IoT) menggunakan aplikasi Telegram sebagai 
media kendali jarak jauh. Sistem dibangun dengan mikrokontroler NodeMCU 
ESP8266 yang terintegrasi dengan modul GPS Neo-6M untuk pelacakan lokasi dan 
relay sebagai pengendali mesin. Catu daya menggunakan aki terpisah 12V DC yang 
diturunkan menjadi 5V DC dengan modul step-down converter agar tidak membebani 
sistem kelistrikan kendaraan. Metode penelitian meliputi perancangan perangkat 
keras, pengembangan perangkat lunak berbasis bot Telegram, serta pengujian 
kinerja sistem. Parameter yang diuji mencakup akurasi pelacakan dan waktu respon 
terhadap perintah pengguna. Hasil pengujian menunjukkan sistem mampu 
menampilkan lokasi kendaraan dengan rata-rata akurasi sekitar 20 meter dan waktu 
respon berkisar 4–6 detik. Sistem juga beroperasi stabil dengan adanya mekanisme 
perlindungan daya otomatis. Kesimpulannya, sistem berhasil diimplementasikan 
dan dapat digunakan sebagai solusi keamanan kendaraan berbasis IoT. 
Pengembangan lebih lanjut dapat dilakukan dengan penambahan fitur notifikasi 
otomatis dan optimasi konsumsi daya. . 
 

Kata kunci Internet of Things (IoT), Pelacakan Kendaraan, Kendali Jarak Jauh  
  
ABSTRACT This study aims to design and implement a vehicle tracking and engine control system 

based on the Internet of Things (IoT) using Telegram as a remote control interface. The 
system is built using a NodeMCU ESP8266 microcontroller integrated with a Neo-6M 
GPS module for location tracking and a relay module for engine control. The power 
supply is derived from a separate 12V DC battery, stepped down to 5V DC using a step-
down converter to avoid loading the vehicle’s main electrical system. The research 
methodology includes hardware design, Telegram bot-based software development, 
and system performance testing. The evaluated parameters include tracking accuracy 
and response time to user commands. The test results show that the system can provide 
vehicle location with an average accuracy of approximately 20 meters and a response 
time ranging from 4 to 6 seconds. The system also operates stably due to an automatic 
power protection mechanism. In conclusion, the proposed system has been successfully 
implemented and can serve as an IoT-based vehicle security solution. Future 
development may include automatic notification features and power consumption 
optimization. 
 

Keywords Internet of Things (IoT), Vehicle Tracking, Remote Control  

 
1. PENDAHULUAN  
    

Perkembangan teknologi komputer, informasi, dan teknik elektro telah mendorong 
lahirnya berbagai inovasi yang bertujuan mempermudah aktivitas manusia sekaligus 
meningkatkan aspek keamanan. Salah satu bidang yang mengalami perkembangan 
signifikan adalah sistem keamanan berbasis teknologi digital. Meningkatnya kasus 
pencurian, khususnya pada kendaraan, menuntut adanya solusi yang lebih canggih, 
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efektif, dan mudah diakses oleh pengguna. Sistem keamanan konvensional yang masih 
bersifat mekanis dinilai kurang mampu memberikan perlindungan optimal, terutama 
dalam hal pemantauan dan pengendalian kendaraan secara real-time dari jarak jauh. 

Seiring dengan pesatnya perkembangan Internet of Things (IoT), berbagai perangkat 
kini dapat saling terhubung melalui jaringan internet untuk melakukan monitoring dan 
kontrol secara jarak jauh. Teknologi ini memungkinkan integrasi antara perangkat keras 
seperti mikrokontroler dan sensor dengan aplikasi komunikasi berbasis smartphone. 
Pemanfaatan modul Global Positioning System (GPS) untuk pelacakan lokasi serta 
platform komunikasi seperti Telegram yang memiliki fitur bot menjadi solusi inovatif 
dalam pengembangan sistem keamanan kendaraan yang lebih modern, responsif, dan 
user-friendly. 

Berdasarkan permasalahan tersebut, penelitian ini berfokus pada perancangan dan 
implementasi sistem pelacak lokasi serta kontrol mesin kendaraan berbasis IoT yang 
dapat dioperasikan secara real-time melalui aplikasi Telegram. Rumusan masalah dalam 
penelitian ini meliputi bagaimana merancang sistem yang mampu menampilkan lokasi 
kendaraan secara akurat serta mengendalikan mesin kendaraan dari jarak jauh, serta 
bagaimana kinerja integrasi antara NodeMCU ESP8266, modul GPS Neo-6M, dan Telegram 
Bot dalam mendukung fungsi tersebut. Tujuan penelitian ini adalah untuk 
mengembangkan sistem yang mampu memberikan kemudahan dalam pemantauan dan 
pengendalian kendaraan, sekaligus menganalisis performa sistem yang telah dirancang. 

Penelitian ini dibatasi pada perancangan sistem yang berfokus pada fitur utama 
berupa pelacakan lokasi kendaraan dan kontrol mesin menggunakan relay, dengan 
mikrokontroler ESP8266 sebagai pusat pengendali. Sistem monitoring dilakukan melalui 
aplikasi Telegram secara real-time, serta menggunakan GPS Neo-6M untuk memperoleh 
data koordinat lokasi kendaraan. Manfaat dari penelitian ini diharapkan dapat menjadi 
referensi dalam pengembangan sistem keamanan kendaraan berbasis IoT, memberikan 
solusi praktis dalam memantau lokasi kendaraan, serta memungkinkan pengguna untuk 
mengendalikan mesin kendaraan dari jarak jauh guna mengurangi risiko pencurian.   
  
2.  METODE PENELITIAN  
  
2. 1   Tempat dan Waktu Pelaksanaan   

 Pembuatan prototype  sistem pelacak dan kontrol mesin pada kendaraan 
menggunakan Telegram  sebagai pengendali jarak jauh akan dimulai pada Februari 2025 
hingga Agustus 2025. Perancangan ini dilaksanakan di Kampus Politeknik Negeri Ujung 
Pandang dan bengkel. 
2. 2   Alat dan Bahan  

Untuk melaksanakan proses kegiatan penelitian skripsi ini diperlukan perangkat 
keras (hardware) dan perangkat lunak (software). Berikut hardware dan software  yang 
digunakan untuk pembuatan prototype  sistem ini. 
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a.  Perangkat Keras (Hardware)  
Tabel 1: Perangkat Keras (Hardware) 

 

  
b. Perangkat Lunak (Software) 

Tabel 2: Perangkat Lunak (Software) 

 
2. 3 Prosedur / Langkah Kerja  

 Adapun diagram perancangan sebagai panduan dalam proses perancangan dan 
pembuatan sistem pelacak dan kontrol mesin kendaraan menggunakan Telegram  
sebagai pengendali jarak jauh ini agar dapat memperoleh alat yang baik dari segi mutu 
tetap mempertimbangkan segi adalah sebagai berikut: 



Risdayanti, Ibrahim Abduh, Nuraeni Umar  
Global Research and Innovation Journal (GREAT) Vol 2, No. 2, 2026, Hal 1655-1667  

  

1658   
   

 
Gambar 1: Flowchart Perancangan Alat 

a.  Perancangan Perangkat Keras 
 Dalam perancangan perangkat keras ini dirancang dengan membuat suatu diagram 

blok. Diagram blok ini merupakan pernyataan hubungan yang berurutan dari satu atau 
lebih komponen yang memiliki satu kesatuan dimana setiap blok komponen 
mempengaruhi komponen lainnya. Setiap blok dihubungkan dengan satu garis panah 
yang menunjukkan arah kerja dari setiap blok yang bersangkutan. Adapun diagram blok 
perancangan perangkat keras dapat dilihat pada gambar berikut ini:  

 
Gambar 2: Diagram Blok Perancangan Perangkat Keras (Hardware) 

Berdasarkan diagram blok pada Gambar, sistem ini terdiri dari beberapa komponen 
utama yang saling terhubung, yaitu GPS Neo-6M, NodeMCU ESP8266, modem Wifi, relay, 
dan aplikasi Telegram Bot yang dijalankan melalui handphone pengguna. Modul GPS Neo-
6M berfungsi untuk memberikan informasi lokasi kendaraan berupa data koordinat 
(latitude dan longitude) kepada NodeMCU ESP8266. Mikrokontroler kemudian mengolah 
data tersebut dan mengirimkannya ke Telegram Bot melalui jaringan internet yang 
terhubung menggunakan modem Wifi. Selain itu, NodeMCU juga mengontrol relay 5V DC 
yang terhubung ke sistem pengapian kendaraan, sehingga pengguna dapat 
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menghidupkan atau mematikan mesin melalui perintah yang dikirim dari aplikasi 
Telegram. 

Diagram sistem Prototype  pelacak dan kontrol mesin pada kendaraan menggunakan 
Telegram  sebagai pengendali jarak jauh ditunjukkan pada gambar berikut: 

 
Gambar 3: Skematik Hardware 

• Pin D4 ESP8266 dihubungkan ke Pin RX GPS 
• Pin D3 ESP8266 dihubungkan ke Pin TX GPS 
• Pin GND ESP8266 dihubungkan ke Pin GND GPS 
• Pin 3V ESP8266 dihubungkan ke Pin VCC GPS 
• Pin D1 ESP8266 dihubungkan ke Pin IN1 Relay 
• Pin GND ESP8266 dihubungkan ke Pin GND Relay 
• Pin VU ESP8266 dihubungkan ke Pin VCC Relay 
b.    Perancangan Perangkat Lunak 

Perancangan perangkat lunak menggunakan dua tahap dalam perancangan sistem 
perangkat lunak ini yaitu, pembuatan program dengan software  Arduino IDE serta 
pembuatan sistem pelacak dan pengontrol menggunakan aplikasi Telegram . 
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Gambar 4: Flowchart Perancangan Sistem Pelacak Kendaraan 

 
Gambar 5: Flowchart Perancangan Sistem Kontrol Mesin Kendaraan 

2. 4 Pengujian Alat 
Pengujian alat bertujuan untuk menguji apakah sistem pelacak dan kontrol mesin 

pada kendaraan menggunakan Telegram  sebagai pengendali jarak jauh sudah berhasil 
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dengan baik. Pada tahap pengujian ini dilakukan pengujian pada setiap komponen dari 
alat serta pengujian program.  
2. 5 Teknik Analisis Data 

a. Melakukan pengujian dan evaluasi terhadap respon Modul GPS. 
b. Melakukan pengujian dan evaluasi terhadap respon Modul Relay 
c. Melakukan pengujian dan evaluasi terhadap ChatBot Telegram  sebagai pengendali 

jarak jauh. 
  
3.  HASIL DAN PEMBAHASAN  
 

3.1    Hasil Perancangan Alat 
a.  Perancangan Hardware 

Hasil perancangan hardware dari sistem pelacak dan kontrol mesin pada kendaraan 
menggunakan Telegram  sebagai pengendali jarak jauh yang dalamnya terdapat 
mikrokontroler ESP8266 sebagai tempat pengolahan data dari setiap komponen yang ada 
agar bisa menjalankan fungsinya, relay berfungsi sebagai saklar elektronik yang dapat 
digunakan untuk menyalakan atau mematikan mesin kendaraan berdasarkan perintah 
yang dikirim melalui Telegram  dan terakhir ada modul GPS Neo-6M. 

 
Gambar 6: Hasil Perancangan Alat 

Dari gambar hasil perancangan alat, terdapat keterangan dari masing masing 
komponen sebagai berikut: 

1) Mikrokontroler ESP8266 sebagai pusat pemrosesan data dan komunikasi dengan 
server Telegram . 

2) Antena GPS 
3) GPS Neo-6M sebagai penentu lokasi kendaraan. 
4) Relay 5V sebagai pengendali arus listrik untuk mematikan dan menghidupkan 

mesin. 
5) Relay 12V 40A yang diserikan dengan Relay 5V 
NodeMCU menerima data dari modul GPS dan mengirimkan informasi lokasi 

kendaraan ke aplikasi Telegram melalui jaringan internet. Relay dihubungkan dengan 
sistem kelistrikan kendaraan agar dapat dikendalikan secara jarak jauh melalui perintah 
dari Telegram Bot. 
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b. Perancangan Software 
  Selain perancangan perangkat keras, sistem ini juga memerlukan perancangan 

perangkat lunak agar seluruh komponen dapat berfungsi sesuai tujuan. Perancangan 
perangkat lunak difokuskan pada pembuatan program yang berjalan pada 
mikrokontroler NodeMCU ESP8266 serta integrasi dengan aplikasi Telegram  Bot. 
NodeMCU diprogram menggunakan Arduino IDE dengan pustaka tertentu yang 
mendukung komunikasi Wi-Fi, pengolahan data GPS, serta pengendalian Relay. 
Sementara itu, Telegram  Bot dirancang melalui layanan BotFather  untuk menghasilkan 
token API yang digunakan sebagai penghubung antara aplikasi Telegram  dengan 
NodeMCU. Dengan adanya perancangan software  ini, pengguna dapat mengirimkan 
perintah melalui Telegram , yang kemudian diteruskan ke NodeMCU untuk diproses, baik 
dalam bentuk permintaan lokasi kendaraan maupun kontrol mesin. 

c.  Hasil Pengujian Alat 
Pengujian dilakukan untuk mengetahui kinerja setiap komponen dan memastikan 

sistem bekerja sesuai rancangan. Pengujian mencakup modul GPS, relay, dan ChatBot 
Telegram sebagai pengendali. 
d.  Hasil Pengujian Modul GPS 

Untuk mengetahui kinerja dari modul GPS yang digunakan, dilakukan serangkaian 
pengujian di ruang terbuka untuk memperoleh waktu yang dibutuhkan modul dalam 
mengunci sinyal satelit serta mengevaluasi akurasi posisi yang dihasilkan. Pengujian 
dilakukan sebanyak 5 kali, dengan mencatat waktu saat modul berhasil mendapatkan 
sinyal serta membandingkan koordinat yang dihasilkan oleh GPS dengan koordinat 
referensi. Hasil pengujian modul GPS terdapat pada tabel. 

Tabel 3: Data Modul GPS 

 

 
Hasil pengujian menunjukkan bahwa waktu yang dibutuhkan modul GPS untuk 

mendapatkan sinyal bervariasi antara 1 menit 5 detik hingga 1 menit 24 detik. Waktu 
tercepat terjadi pada percobaan ke-5, sedangkan waktu terlama pada percobaan ke-4. 
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Secara rata – rata, modul GPS membutuhkan waktu sekitar 1 menit 10 detik untuk 
mengunci sinyal satelit. 

Dari sisi akurasi, posisi yang dihasilkan oleh modul GPS dibandingkan dengan 
koordinat referensi menunjukkan adanya sedikit perbedaan. Selisih antara koordinat GPS 
dan koordinat referensi umumnya sangat kecil, berada pada kisaran 0.000001 hingga 
0.0008 derajat. Jika dikonversi ke dalam satuan meter, selisih ini berkisar antara 10 
hingga 40 meter. 
e.  Hasil Pengujian Modul Relay 

Untuk mengetahui kecepatan respon sistem dalam mengendalikan mesin, dilakukan 
beberapa pengujian dengan cara mematikan dan menghidupkan mesin sebanyak 5 kali 
masing – masing. Tabel berikut menunjukkan hasil dari setiap pengujian, termasuk waktu 
respon Relay (dalam detik) dan keberhasilan proses ON/OFF mesin yang dilakukan. 

Tabel 4: Data Modul Relay 

 

 
Dari 5 percobaan untuk mematikan mesin, semua percobaan berhasil. Waktu respon 

tercepat adalah 2.50 detik dan yang paling lama Adalah 5.91 detik. Rata – rata waktu 
respon untuk mematikan mesin adalah sekitar 4.39 detik. Ini menunjukkan sistem cukup 
cepat dan konsisten dalam mematikan mesin. 

Sementara itu, pada percobaan menghidupkan mesin, semua percobaan juga 
berhasil. Namun, waktu responnya cenderung lebih lama dan bervariasi. Waktu tercepat 
adalah 2.49 detik, sedangkan yang paling lama mencapai 10.45 detik. Rata – rata waktu 
respon untuk menghidupkan mesin adalah sekitar 5.44 detik. 
f. Hasil Pengujian ChatBot Telegram  

Pengujian dilakukan untuk mengevaluasi kinerja ChatBot Telegram  dalam merespon 
pesan yang dikirimkan oleh pengguna. Pengujian ini dilakukan sebanyak 5 kali untuk 
memperoleh data waktu respon dan konfirmasi pesan yang diterima. Setiap percobaan 
mencatat waktu yang dibutuhkan ChatBot untuk memberikan balasan serta memastikan 
bahwa pesan berhasil dibalas. Hasil pengujian terdapat pada tabel. 
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Tabel 5: Data Pengujian ChatBot Telegram 

 

 

 
Berdasarkan hasil pengujian ChatBot Telegram , waktu respon sistem dalam 

mengeksekusi perintah bervariasi antara 4,04 detik hingga 9,25 detik. Pada pengujian 
permintaan lokasi, rata-rata waktu respon adalah 6,46 detik, dengan waktu terlama 
terjadi pada percobaan kelima yaitu 9,25 detik. Untuk perintah mematikan mesin, waktu 
respon rata-rata sebesar 6,24 detik dengan respon terlama 8,77 detik. Sementara itu, 
perintah menghidupkan mesin memiliki respon lebih cepat dan stabil, dengan rata-rata 
5,43 detik. Hasil ini menunjukkan bahwa sistem dapat merespon perintah dengan baik, 
dan variasi waktu respon lebih dipengaruhi oleh kondisi jaringan internet serta delay 
server Telegram , bukan karena kegagalan sistem, karena seluruh perintah berhasil 
dijalankan dengan baik. 
 

4.  KESIMPULAN  
  
Berdasarkan hasil perancangan, implementasi, dan pengujian sistem pelacak dan 

kontrol mesin mobil menggunakan Telegram  sebagai pengendali jarak jauh, maka dapat 
ditarik beberapa kesimpulan sebagai berikut: 

a. Sistem pelacak dan kontrol mesin kendaraan berbasis Internet of Things (IoT) 
berhasil dirancang dan diimplementasikan dengan baik. Sistem ini menggunakan 
NodeMCU ESP8266 sebagai mikrokontroler utama, modul GPS Neo-6M sebagai 
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pelacak lokasi, dan relay sebagai pengendali mesin kendaraan. Sistem dapat 
beroperasi secara real-time melalui aplikasi Telegram dengan menampilkan lokasi 
kendaraan dalam bentuk tautan Google Maps serta menjalankan perintah ON/OFF 
mesin kendaraan dari jarak jauh. 

b. Kinerja sistem dalam menampilkan lokasi dan mengendalikan mesin kendaraan 
menunjukkan hasil yang baik. Sistem mampu menampilkan posisi kendaraan 
dengan rata-rata akurasi sekitar 20 meter, serta merespons perintah pengguna 
melalui Telegram dalam waktu 4–6 detik. Integrasi antara NodeMCU, GPS Neo-6M, 
dan Telegram Bot berjalan stabil tanpa terjadi kesalahan dalam eksekusi perintah, 
sehingga sistem dapat diandalkan untuk membantu meningkatkan keamanan 
kendaraan. 

c. Secara keseluruhan, sistem yang dibangun mampu memberikan solusi dalam 
meningkatkan keamanan kendaraan dengan memanfaatkan teknologi IoT dan 
Telegram  Bot sebagai pengendali jarak jauh. 
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