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ABSTRACT 

 

Motor vehicle theft incidents are still rife around us, This 

case occurs because the existing security system in motorized 

vehicles uses only ignition keys and key covers, where the 

absence of such a security system has been committed by the 

robbers of motorized vehicles to act. The need for an extra 

security system is considered very crucial, to avoid motor vehicle 

accidents.  

To overcome this problem, a motorized vehicle security 

system was created using the ESP8266 with an android 

application called GPS tracking method and automatic IOT-

based relay control to prevent and make it easier to retrieve a 

stolen motorized vehicle. 

The system design uses a motorbike as an object, a GPS tracking 

module, ESP 8266, smartphone, modem, and router. in the initial 

condition, the GPS system installed on the motorcycle is activated 

first. GPS will transmit the coordinate position data which is sent 

to the Blynk software server using ESP 8266. By using a 

smartphone that is connected to the internet, the position of the 

motorbike will be able to be monitored. 

Kata Kunci :Kendaraan Bermotor, Node Mcu ESP 8266, Gps 

Tracking, Blynk
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ABSTRAK 

  

Peristiwa pencurian kendaraan bermotor masih marak 

terjadi di sekitar kita, perkara ini terjadi disebabkan oleh 

kurangnya sistem keamanan yang ada pada kendaraan bermotor 

yang sekedar menggunakan kunci kontak dan penutup kunci 

belaka, dimana kekurangan sistem sistem keamanan standar 

semacam ini sudah dimengerti oleh para pelaku pencurian 

kendaraan bermotor untuk melangsungkan aksinya. Kebutuhan 

akan sistem keamanan ekstra dirasa sangat krusial, demi 

menghindari terjadinya pencurian kendaraan bermotor.  

Untuk menanggulangi masalah tersebut maka dibuatlah 

sistem keamanan kendaraan bermotor menggunakan ESP8266 

dengan aplikasi android blynk metode gps tracking dan kontrol 

relay otomatis berbasis IOT untuk mencegah serta mempermudah 

mendapakan balik kendaraan bermotor yang sudah dicuri. 

Perancangan sistem menggunakan satu unit sepeda motor 

menjadi obyek, modul GPS tracking, ESP 8266, smartphone, 

modem dan router. di syarat awal, sistem GPS yang terpasang di 

sepeda motor diaktifkan terlebih dahulu. GPS akan 

menyampaikan data posisi koordinat yang dikirimkan ke server 

perangkat lunak blynk memakai ESP 8266. dengan memakai 

smartphone yg terkoneksi internet, maka posisi sepeda motor 

akan bisa di pantau. 

Kata Kunci : Kendaraan Bermotor, Node Mcu ESP 8266, Gps 

Tracking, Blynk 
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