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ABSTRAK 

SISTEM PENGUKUR KECEPATAN PADA MOBIL LISTRIK GENERASI 
KE-2 DENGAN SENSOR DI-SMART ROTARY ENCODER BERBASIS 
ARDUINO UNO R3 

 ( 2016 : 76 Halaman + Daftar Gambar + Daftar Tabel + Lampiran ) 
 
Suyono 
0613 3032 0957 
Jurusan Teknik Elektro Program Studi Teknik Elektronika 
Politeknik Negeri Sriwijaya Palembang 
 

Sistem pengukuran kecepatan pada mobil listrik dengan sensor DI-Smart Rotary 
Encoder berbasis Arduino Uno R3 ini dibuat dengan tujuan untuk mengetahui laju 
kendaraan agar dapat diperhitungkan serta menjadi acuan agar berhati-hati dalam 
berkendara ketika kecepatan kendaraan sudah terlampau tinggi. 
Alat ini menggunakan sensor optocoupler yang akan membaca perubahan logika 0 
(low) dan 1 (high) dalam piringan encoder. Cara kerja alat ini adalah dengan 
menghitung jumlah pulsa dalam waktu satu detik yang kemudian Arduino Uno R3 
sebagai basis pengelola data akan melakukan perhitungan kecepatan motor dalam 
satuan Rotation Per Minute (RPM)  dan satuan kecepatan Kilometer per hours 
(KM/h) berdasarkan jumlah pulsa yang diterima melalui optocoupler. Kemudian 
data tersebut akan ditampilkan ke LCD (Liquid Crystal Display).  
Dengan menggunakan alat ini diharapkan dapat mengetahui kecepatan kendaraan  
mobil listrik sehingga pengendara dapat memperhitungkan laju kendaraan serta 
dapat menjadi acuan keamanan dalam berkendara. 
 
Kata Kunci : Pengukur Kecepatan, Rotary Encoder, Arduino, Mikrokontroler, 

RPM, KM/h 
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ABSTRACT 

SPEED MEASUREMENT SYSTEM ON 2ND GENERATION ELECTRIC 
CAR  USING DI-SMART ROTARY ENCODER SENSOR BASED ON 
ARDUINO UNO R3  

 ( 2016 : 54 Page + Picture + Table + Enclosures ) 
 
Suyono 
0612 3032 0957 
ELECTRICAL ENGINEERING DEPARTMENT  
OF ELECTRONIC ENGINEERING PROGRAM 
STATEPOLYTECHNIC OF SRIWIJAYA PALEMBANG 
 

Speed measurement systems in electric cars with DI-Smart sensor Rotary Encoder 
based Arduino Uno R3 is made in order to determine the vehicle speed to be taken 
into account as well as a reference to be careful in driving when the vehicle speed 
is already too high. 
This tool uses optocoupler sensor that will read the change logic 0 (low) and 1 
(high) in the encoder disc. The way the device works is by counting the number of 
pulses within one seconds later Arduino Uno R3 as the base data manager will 
calculate the speed of the motor in units Rotation Per Minute (RPM) and a speed 
unit Kilometers per hours (KM / h) based on the number of pulses received 
through the optocoupler. Then the data is displayed to the LCD (Liquid Crystal 
Display). 
By using this tool is expected to determine the vehicle speed electric car so the 
driver can calculate the speed of vehicles and can be a reference for safety in 
driving. 
 
Keywords: Speed Measurement, Rotary Encoder, Arduino, Microcontroller, 
RPM, KM/h 
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