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 Salah satu transportasi laut yaitu perahu yang masih banyak menggunakan 
bahan bakar minyak untuk mengatasi kekurangan tersebut maka dikembangkan 
dengan alternatif lain yaitu panel surya. Di era perkembangan sekarang banyak 
perahu yang mengalami kesulitan menentukan lokasi dan kecepatan kapal. 
Pada penelitian ini mampu merancang perangkat untuk membantu mendeteksi 
keberadaan posisi dan kecepatan perahu listrik pada jarak jauh. Pendeteksian 
keberadaan posisi dan kecepatan perahu listrik berbasis IoT dengan metode gps 
tracking ini akan memonitoring riwayat keberadaan posisi perahu dan berapa 
kecepatan laju perahu listrik. Perangkat tersebut menggunakan sensor gps 
untuk menentukan keberadaan posisi dan kecepatan perahu. Data dari sensor 
akan dikirimkan dan ditampilkan ke Thingsboard. Hasil dari pengukuran 
keberadaan posisi nilai eror tertinggi dengan jarak 5,26 m dan nilai rata-rata 
eror terendah dengan jarak 4,18 m. Nilai didapatkan nilai rata-rata tertinggi 
menggunakan sensor gps yaitu 2,72 knot dan nilai rata-rata terendah 
menggunakan sensor gps yaitu 2,62 knot. Nilai rata-rata tertinggi menggunakan 
Xspeed yaitu 3,8 knot dan nilai terendah menggunakan Xspeed yaitu 2,8 knot. 
Keberhasilan alat dapat mengirimkan data ke web server Thingsboard 
dipengaruhi oleh kecepatan akses internet pada lokasi. Dengan perancangan 
alat ini mampu memantau pelacakan posisi dan kecepatan pada perahu dan 
secara otomatis data dari riwayat posisi dan kecepatan akan tersimpan melalui 
Thingsboard. 

ABSTRACT  

 

Keyword: 

Sensor GPS 
Thingsboard 
ESP32 
Kecepatan Perahu Listrik 
Internet Of Things (IoT) 

One type of sea transportation, namely boats, still uses a lot of fuel oil. To 
overcome this shortage, another alternative has been developed, namely solar 
panels. In the current era of development, many boats have difficulty 
determining the location and speed of the ship. This research was able to design 
a device to help detect the position and speed of electric boats over long 
distances. IoT-based detection of the position and speed of electric boats using 
the GPS tracking method will monitor the history of the boat's position and the 
speed of the electric boat. The device uses a GPS sensor to determine the 
position and speed of the boat. Data from sensors will be sent and displayed to 
Thingsboard. The results of the position measurements have the highest error 
value at a distance of 5.26 m and the lowest average error value at a distance 
of 4.18m. The highest average value obtained using the GPS sensor was 2.72 
knots and the lowest average value using the GPS sensor was 2.62 knots. The 
highest average value using Xspeed is 3.8 knots and the lowest value using 
Xspeed is 2.8 knots. The success of the tool in sending data to the Thingsboard 
web server is influenced by the speed of internet access at the location. By 
designing this tool, it is able to monitor the position and speed of the boat and 
automatically data from the position and speed history will be stored via the 
Thingsboard. 

This is an open access article under the CC BY-SA license. 
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1. PENDAHULUAN  

Perahu, salah satu alat transportasi laut, digunakan oleh nelayan untuk mencari nafkah. Saat ini, kapal 
masih menggunakan bahan bakar minyak sebagai penggeraknya. Hal yang dapat dilakukan dengan mengganti 
bahan bakar dengan energi alternatif lain yang telah dikembangkan. Sebelum adanya teknologi digital pelaut 
nusantara mengalami kesulitan menentukan posisi maupun kecepatan kapal. Pemantauan situasi dan kondisi 
pada transportasi sacara jarak jauh merupakan hal penting dalam dunia transportasi, khususnya pada kapal laut. 
Hal ini dibutuhkan untuk menghindari terjadinya kecelakaan transportasi yang selama ini sering terjadi ditanah 
air, selain itu masalah yang sampai saat ini yang masih sering terjadi adalah ketidak akuratan dalam 
pendeteksian posisi dan kecepatan kapal selain faktor alam dan cuaca buruk[1] 

Penelitian ini bertujuan untuk memonitoring pelacak posisi dan kecepatan pada perahu listrik. Sistem 
monitoring pelacakan posisi menghasilkan data berupa garis lintang dan garis bujur berdasarkan titik koordinat. 
Dari riwayat titik koordinat akan menghasilkan jalur tracking perahu listrik. Dalam penelitian ini menggunakan 
sensor GPS Ublok Neo-6m untuk menentukan titik koordinat dan kecepatan pada perahu listrik dan hasil data 
dari sensor GPS akan dikirim dan ditampilkan pada antarmuka Thingsboard. 

Perkembangan teknologi saat ini GPS digunakan untuk pelacakan sebuah objek. Pelacakan dilakukan 
karena adanya hal yang perlu ditemukan. Sistem pelacak posisi dirancang menggunakan modul GPS Neo-6M. 
Hasil pengujian yang diperoleh berupa koordinat latitude dan longitude, kecepatan dan jalur tracking objek 
yang kemudian ditampilkan pada interface Thingsboard .[2] 

Pada penelitian ini proses pelacakan posisi dan kecepatan pada perahu listrik menggunakan sensor GPS 
Ublok Neo-6m. Sensor GPS pada penelitian ini berfungsi sebagai sistem penentu posisi perahu dan menerima 
data berupa kecepatan perahu. Modul GPS Ublox Neo-6 Series merupakan sebuah modul yang dapat 
digunakan untuk mengetahui posisi atau lokasi yang diperoleh dari satelit navigasi. Lokasi yang didapat adalah 
lokasi longitude dan latitude hasil dari pengolahan data sinyal dari satelit.[3]. Global Positioning System (GPS) 
merupakan satu-satunya sistem navigasi dan penentuan lokasi berbasis satelit dengan tingkat ketelitan yang 
tinggi. GPS menggunakan lebih dari 24 satelit komunikasi yang mentransmisikan sinyal ke segala arah setiap 
saat. Satu penerima GPS dapat menemukan posisinya sendiri dalam beberapa detik dari sinyal satelit GPS 
dengan ketelitian hingga satu meter akurasi bahkan ketelitian hingga satu sentimeter dapat dicapai oleh unit 
receiver. Kemampuan ini telah mengurangi biaya perolehan data khususnya untuk membuat peta, atau hal-hal 
lain yang berhubungan dengan pemetaan juga meningkatkan akurasi pemetaan. [1] 

Data pelacakan posisi dan kecepatan perahu dari sensor GPS dikirim ke server web Thingsboard melalui 
mikrokontroler ESP32. Data yang diproses dari sensor menghasilkan produk dalam format data format Json 
dan ditampilkan di Thingsboard .io. Thingsboard adalah sebuah IoT (Internet of Things), yaitu sebuah web 
server yang akan mengolah data output dari Arduino Uno untuk ditampilkan dalam bentuk grafik. Sistem ini 
akan menampilkan data output berupa kondisi real time pada sistem monitoring yang dibuat penulis berupa 
grafik dan chart.[4] 

Tujuan dari penelitian ini yaitu merancang perangkat sistem pelacak posisi dan kecepatan menggunakan 
metode gps tracking, menganalisa pengujian pelacakan posisi perahu listri dan menganalisa hasil pengujian 
kecepatan pada perahu listrik. Dalam perancangan alat penelitian ini dikemas secara sederhana, paktirs dan 
portable yang mampu melacak lokasi posisi perahu serta dilengkapi dengan kecepatan perahu. Secara 
otomastis sistem pelacak posisi dan kecepatan ini dapat dipantau melalui web server Thingsboard untuk 
menyimpan riwayat data tracking dan kecepatan. Dengan adanya alat ini maka dapat mengawasi riwayat lokasi 
posisi dan kecepatan perahu listrik. 

 
2. METODA 

Penelitian sistem pelacakan posisi dan kecepatan perahu listrik dilakukan untuk mengumpulkan data 
seperti mengetahui lokasi titik koordinat yang dapat dipantau melalui web server Thingsboard dan dilengkapi 
dengan data kecepatan pada perahu listrik. Penelitian dilakukan selama tiga bulan terhitung Oktober 2023 
hingga November 2023. Tempat penelitian dilakukan di salah satu sarana wisata religi di Sayung, Demak.  
Gambar 1 menunjukkan peta lokasi penelitian. 

Perancangan alat yang digunakan untuk memantau pelacakan posisi dan kecepatan perahu listrik. 
Kebutuhan komponen yang diperlukan untuk merancang alat sistem pelacakan lokasi dan kecepatan dengan 
metode GPS tracking anatar lain power bank, sensor GPS Ublok Neo-6m, mikrokontroler ESP32. Peralatan 
yang dibutuhkan untuk merancang alat tersebut adalah multimeter, solder listrik dan tang potong. 
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Gambar 1. Tempat Penelitian 

 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

Gambar 2. Rangkaian Circuit ESP32 dan Sensor GPS Ublok Neo-6m 

Rangkaian circuit ESP32 dan sensor gps ublok neo-6m pada alat sistem pelacakan posisi dan kecapatan 
ditunjukkan pada gambar 2. Catu daya dalam penelitian tersebut menggunakan power bank. Port input 5V/2A 
dari power bank dihubungkan ke port ESP32 agar sensor GPS menyala. Pada komponen sensor GPS terdapat 
indikator berupa led. Sensor gps memiliki led sebagai indikator. Sensor GPS tidak bekerja dapat dilihat apabila 
led sensor tidak menyala. Apabila indikator pada sensor berkedip setiap 1 detik maka sensor GPS sedang 
bekerja mencari titik koordinat lokasi. Pin VCC pada sensor gps tersambung dengan pin 3V3 pada ESP32. Pin 
ground sensor gps tersambung dengan pin ground ESP32. Pin RX sensor gps tersambung dengan pin TX2 
ESP32 dan pin TX sensor gps tersambung dengan pin RX2 ESP32. Data dari sensor gps akan dikirimkan dan 
ditampilkan melalui web server Thingsboard. Tabel 1 menunjukkan konfigurasi pin sensor GPS Ublok Neo-
6m dan ESP32. 

 
     Tabel 1. Konfigurasi Pin Sensor GPS Ublok Neo-6m dan ESP32 

Sensor GPS Ublok Neo-6m Mikrokontroler ESP32 

VCC 3V3 
GND GND 
RX TX2 
TX RX2 

 
Penelitian sistem pelacakan posisi dan kecepatan pada perahu listrik menggunakan metode gps tracking 

dirancang dengan sistem yang terdiri dari 3 bagian utama antara lain masukan, proses dan luaran. Pada masukan 
penelitian ini menggunakan power bank dan sensor GPS. Bagian proses menggunakan mikrokontroler ESP32 
dan untuk luaran penelitian ini menggunakan web server Thingsboard. 
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Gambar 3. Diagram Blok Alat 

Diagram blok alat sistem pelacakan posisi dan kecepatan perahu listrik ditunjukkan pada gambar 3. Pada 
penelitian ini digunakan power bank dengan spesifikasi kapasitas 10.000 mAh, input 5V/2A, output 1 5V = 
1A, output 2 5V = 2.1A digunakan sebagai sumber listrik. Sensor GPS Ublok Neo-6m berfungsi untuk 
memantau lokasi dilihat dari posisi titik koordinat dan kecepatan perahu listrik. Untuk pengendali rangakaian 
elektronik menggunakan mikrokontroler ESP32 yang berfungsi sebagai pemroses dan sebagai wifi untuk 
mengirimkan data dari sensor GPS ke web server Thingsboard. Thingsboard pada penelitian ini berfungsi 
untuk menghubungkan alat dengan internet dan menampilkan hasil data dari sensor GPS. 
 

 

Gambar  1 Diagram Alir Alat 
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Pada diagram alir alat ini dimulai dengan sensor GPS dengan dihubungkan mikrokontroler ESP32. ESP32 
yang terhubung ke program akan melakukan inisialisasi. Program yang diinisialisasi maka akan membaca 
sensor GPS. Hasil dari pembacaan sensor GPS akan dikondisikan ke dalam dua pernyataan. Apabila sensor 
GPS membaca adanya titik koordinat dan kecepatan maka program akan membuat keputusan yaitu data titik 
koordinat dan kecepatan akan terkirimkan dan menampilkan data ke web server Thingsboard. Apabila sensor 
GPS gagal membaca adanya titik koordinat dan kecepatan maka program akan memberi informasi bahwa data 
dari sensor tidak terkirim ke web server. 

 
3. HASIL DAN PEMBAHASAN 

3.1    Pengukuran Titik Koordinat Perahu Listrik 

Penelitian sistem pelacakan posisi dan kecepatan perahu listrik dilakukan pengambilan data pada 
beberapa titik koordinat. Proses pengambilan data dilakukan dengan cara mencari selisih dari alat penelitian 
dengan google maps. Perhitungan selisih dilakukan dengan membandingkan titik koordinat dari alat penelitian 
dan titik koordinat dari google maps. Selisih dari perbadingan tersebut akan didapatkan eror dalam bentuk 
selisih jarak (meter).  

 
Percobaan Pertama 
Radius   : 100 m 
Titik Koordinat  : -6.92633152 110.4824677 
Respon Alat   : Alat merespon 
 

Tabel 2. Percobaan Pertama Pengukuran Titik Koordinat Perahu Listrik 

No. Titik koordinat 
sensor 

Titik koordinat 
Gmpas 

Eror 
(m) 

Riwayart lokasi pada Thingsboard 

1. -6.92633152 
110.4824677 

-6.926277, 
110.482496 

5,67 m 

 

2. -6.92634010 
110.4823685 

-6.926111, 
110.482222 

2,84 m 

3. -6.92628002 
110.4822617 

-6.926389, 
110.482778 

6,44 m 

4. -6.92608070 
110.481987 

-6.926111, 
110.481944 

4,79 m 

5. -6.92592430 
110.4818039 

-6.9259083 
110.4818605 

6,57 m 

Rata – rata Eror 5,26 m 

 
Hasil pada tabel 2 dilakukan beberapa pengukuran titik koordinat. Pada pengujian sensor gps pengukuran 

pada beberapa titik koordinat sensor gps mampu menangkap sinyal data dan mengirim data pada Thingsboard. 
Pada tabel nilai eror rata-rata untuk 5 pengujian yaitu 5,26 m. Hasil eror pada percobaan pertama dengan hasil 
pengukuran tertinggi terjadi pada pengujian ke 3 dengan nilai eror 6,44 m dan hasil pengukuran terendah pada 
pengujian ke 2 dengan nilai eror 2,84 m. Berdasarkan penelitian sebelumnya menurut yusup miftahuddin 
tingkat keakurasian jarak berdasarkan metode perhitungan jarak koordinat menyatakan  hasil pengujian tingkat 
keakurasian setiap metode perhitungan yang dibandingkan dengan jarak sebenarnya, perhitungan haversine 
memiliki tingkat keakurasian paling tinggi sebesar 98,66% dengan rata-rata selisih jarak 0,37 m, euclidean 
sebesar 98,51% dengan rata-rata selisih jarak 0,41 m, dan manhattan sebesar 75,05% dengan rata-rata selisih 
jarak 6,67 m.[5] 

Hasil pada tabel 3 dilakukan beberapa pengukuran titik koordinat. Pada pengujian sensor gps pengukuran 
pada beberapa titik koordinat sensor gps mampu menangkap sinyal data dan mengirim data pada Thingsboard. 
Pada tabel nilai eror rata-rata untuk 5 pengujian yaitu 5,07 m. Hasil eror pada percobaan pertama dengan hasil 
pengukuran tertinggi terjadi pada pengujian ke 3 dengan nilai eror 7,96 m dan hasil pengukuran terendah pada 
pengujian ke 5 dengan nilai eror 1,24 m. Berdasarkan penelitian sebelumnya menurut yusup miftahuddin 
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tingkat keakurasian jarak berdasarkan metode perhitungan jarak koordinat menyatakan  hasil pengujian tingkat 
keakurasian setiap metode perhitungan yang dibandingkan dengan jarak sebenarnya, perhitungan haversine 
memiliki tingkat keakurasian paling tinggi sebesar 98,66% dengan rata-rata selisih jarak 0,37 m, euclidean 
sebesar 98,51% dengan rata-rata selisih jarak 0,41 m, dan manhattan sebesar 75,05% dengan rata-rata selisih 
jarak 6,67 m.[5]  
 
Percobaan Kedua 
Radius   : 450m 
Titik Koordinat  : -6.924486637 110.4798279 
Respon Alat   : Alat merespon 
 

Tabel 3. Percobaan Kedua Pengukuran Titik Koordinat Perahu Listrik  

No. Titik koordinat sensor Titik koordinat 
Gmpas 

Eror 
(m) 

Riwayart lokasi pada 
Thingsboard 

1. -6.9269140 110.4830089 -6.9269406 
110.4829861 

3.85 m

 
 

2. -6.9263709 110.4823428 -6.9264105 
110.4823227 

5,85 m 

3 -6.9258275 110.4816879 -6.9258266 
110.4816024 

7,96 m 

4 -6.9248373 110.4803784 -6.9248643 
110.4803294 

6,47 m 

5 -6.92448663 
110.4798279 

-6.9244869 
110.4798273 

1,24 m 

Rata – rata Error 5,07 m 
     
Percobaan Ketiga 
Radius   : 650m 
Titik Koordinat  : -6.926680088 110.4826508 
Respon Alat   : Alat merespon 
 

Tabel 4. Percobaan Ketiga Pengukuran Titik Koordinat Perahu Listrik 

No. Titik koordinat 
sensor 

Titik koordinat 
Gmpas 

Eror 
(m) 

Riwayart lokasi pada 
Thingsboard 

1. -6.92659139 
110.4826736 

-6.9265751 
110.4826477 

3,61 m  

 
 
 

2. -6.92588329 
110.4819794 

-6.9259240 
110.4820071 

5,39 m 

3. -6.92651081 
110.4827576 

-6.9264962 
110.4827176 

4,47 m 

4.  -6.92702388 
110.4834595 

-6.9270550 
110.4834420 

4,18 m 

5.  -6.9265108 
110.4827099 

-6.9265170 
110.4827085 

3,37 m 

Rata – rata Error 4,18 m 

  
Hasil pada tabel 4 dilakukan beberapa pengukuran titik koordinat. Pada pengujian sensor gps pengukuran 

pada beberapa titik koordinat sensor gps mampu menangkap sinyal data dan mengirim data pada Thingsboard. 
Pada tabel nilai eror rata-rata untuk 5 pengujian yaitu 4,18 m. Hasil eror pada percobaan pertama dengan hasil 
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pengukuran tertinggi terjadi pada pengujian ke 2 dengan nilai eror 5,39 m dan hasil pengukuran terendah pada 
pengujian ke 5 dengan nilai eror 3,37 m. Berdasarkan penelitian sebelumnya menurut yusup miftahuddin 
tingkat keakurasian jarak berdasarkan metode perhitungan jarak koordinat menyatakan  hasil pengujian tingkat 
keakurasian setiap metode perhitungan yang dibandingkan dengan jarak sebenarnya, perhitungan haversine 
memiliki tingkat keakurasian paling tinggi sebesar 98,66% dengan rata-rata selisih jarak 0,37 meter, euclidean 
sebesar 98,51% dengan rata-rata selisih jarak 0,41 meter, dan manhattan sebesar 75,05% dengan rata-rata 
selisih jarak 6,67 meter.[5] 
 
3.2 Pengukuran Kecepatan Perahu Listrik 

Pengukuran kecepatan perahu listrik dilakukan pengambilan data pada sensor gps dan aplikasi 
pembanding Xspeed. Pengambilan data menggunakan sensor gps mengambil informasi kecepatan perahu 
listrik, kemudian data tersebut dikirim dan ditampilkan melalui webserver Thingsboard. Pengambilan data 
menggunakan aplikasi Xspeed, Xspeed akan menunjukkan kecepatan perahu (knot) pada saat perahu listrik 
melaju. 

Tabel 5. Percobaan Pertama Pengukuran Kecepatan Perahu Listrik 
 

Pengujian 
ke - 

Kecepatan menggunakan 
sensor gps (knot) 

Xspeed 
(knot) 

1 2,9 3 
2 2,9 3 
3 3,6 4 
4 1,5 3 
5 2,3 3 

Rata-rata 2,64 3,2 
 

Hasil pengukuran pada tabel 4 menunjukkan hasil pengukuran dari sensor gps dan aplikasi Xspeed. Hasil 
rata-rata pengukuran kecepatan perahu menggunakan sensor gps yaitu 2,64 knot, sedangkan hasil rata-rata 
pengukuran kecepatan perahu menggunakan aplikasi Xspeed yaitu 3,2 knot. 
 

Tabel 6. Percobaan Kedua Pengukuran Kecepatan Perahu Listrik 

Pengujian 
ke- 

Kecepatan Menggunakan 
sensor gps (knot) 

Xspeed 
(knot) 

1 1,2 3 
2 2,7 4 
3 3,3 4 
4 3,7 4 
5 3,8 4 

Rata-rata 2,72 3,8 
 

Hasil pengukuran pada tabel 6 menunjukkan hasil pengukuran dari sensor gps dan aplikasi Xspeed. Hasil 
rata-rata pengukuran kecepatan perahu menggunakan sensor gps yaitu 2,72 knot,sedangkan hasil rata-rata 
pengukuran kecepatan perahu menggunakan aplikasi Xspeed yaitu 3,2 knot. 
 

Tabel 7. Percobaan Ketiga Pengukuran Kecepatan Perahu Listrik 

Pengujian 
ke- 

Kecepatan Menggunakan 
sensor gps (knot) 

Xspeed 
(knot) 

1 1,9 2 
2 2,9 3 
3 3,0 3 
4 3,4 4 
5 3,6 4 

Rata-rata 2,62 2,8 
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Hasil pengukuran pada tabel 7 menunjukkan hasil pengukuran dari sensor gps dan aplikasi Xspeed. Hasil 
rata-rata pengukuran kecepatan perahu menggunakan sensor gps yaitu 2,62 knot, sedangkan hasil rata-rata 
pengukuran kecepatan perahu menggunakan aplikasi Xspeed yaitu 3,8 knot. Grafik pada gambar 5 
menunjukkan bahwa hasil pengujian dan pengukuran perbandingan kecepatan perahu listrik antara 
menggunakan sensor gps dan menggunakan aplikasi Xspeed dengan melakukan 3 percobaan. 

 

 
 
 

Gambar 5. Hasil Perbandingan Rata-Rata Kecepatan (Knot) Menggunakan Sensor GPS dan Xspeed 
  

Hasil pada grafik gambar 5 yang menunjukkan perbandingan rata-rata kecepatan (knot) perahu listrik 
menggunakan sensor GPS dan Xspeed dapat dilhat nilai selisih rata-rata tertinggi kecepatan (knot) perahu 
listrik perbandingan menggunakan sensor GPS dan Xspeed adalah terpaut 0.58 knot pada percobaan pertama 
dan nilai selisih rata-rata terendah kecepatan (knot) perahu listrik perbandingan menggunakan sensor GPS dan 
Xspeed adalah terpaut0.18 knot pada percobaan ketiga. Berdasarkan penelitian sebelumnya menurut aisa 
fitriani perbandingan kecepatan (knot) berdasarkan variasi kecepatan menghasilkan selisih perbandingan 
kecepatan rendah dan kecepatan sedang rata-rata terpaut 1,9 knot. Sedangkan, perbandingan kecepatan sedang 
dan kecepatan tinggi rata-rata terpaut 2,5 knot.[6] 

 
3.3 Proses Pengiriman Data Posisi Dan Kecepatan Pada Thingsboard  

Pengujian pada penelitian analisa sistem pelacakan posisi dan kecepatan menggunakan metode gps 
tracking ini sensor GPS Ublok Neo-6m akan mengirimkan informasi data yang akan digunakan untuk 
menganalisa perangkat. Data dikirim menggunakan ESP32 ke web server Thingsboard. Thingsboard berfungsi 
sebagai penyimpanan riwayat keberadaan posisi dengan diketahui titik koordinat dan penyimpanan riwayat 
kecepatan perahu listrik. Thingsboard akan menampilkan data secara realtime dan data akan tersimpan. 
Gambar 6 menunjukkan Thingsboard menampilkan riwayat posisi dan kecepata perahu 

 

 
 

Gambar  2 Tampilan Riwayat Data Posisi Dan Kecepatan (knot) Pada Thingsboard  
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4. KESIMPULAN 

Hasil analisis uji penelusuran posisi menggunakan pengukuran titik koordinat menunjukkan nilai rata-rata 
error tertinggi terjadi pada jarak 5,26 m pada percobaan pertama, dan nilai rata-rata error terendah terjadi pada 
jarak 4,18 m pada percobaan ketiga. Keakuratan perhitungan jarak dengan menggunakan jarak sebenarnya 
dengan perhitungan Harborsine mempunyai ketelitian maksimum sebesar 98,66 (selisih jarak 0,37 meter), 
perhitungan Euclidean mempunyai ketelitian maksimum sebesar 98,51 (selisih jarak 0,41 m), dan perhitungan 
Manhattan mempunyai ketelitian maksimum sebesar 98,51 (selisih jarak 0,37 meter), akurasinya 75,05 dan 
jaraknya hanya 6,67 meter. 

Hasil analisa dari pengujian kecepatan perahu dengan perbandingan menggunakan sensor gps dan Xspeed 
didapatkan nilai rata-rata tertinggi menggunakan sensor gps yaitu 2,72 knot dan nilai rata-rata terendah 
menggunakan sensor gps yaitu 2,62 knot. Nilai rata-rata tertinggi menggunakan Xspeed yaitu 3,8 knot dan 
nilai terendah menggunakan Xspeed yaitu 2,8 knot. Keberhasilan alat dapat mengirimkan data ke web server 
Thingsboard dipengaruhi oleh kecepatan akses internet pada lokasi. 
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