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LAMPIRAN  

Lampiran 1 Method of Procedure Commissioning Test  

 

Lampiran 2 Screenshot Commissioning Process 

1. Login iPaso 
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2. Equipment Setup 
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3. Radio Configuration 
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4. Adaptive Modulation Rate (AMR) 

 



105 

 

 

 

 



106 

 

 

 

5. Network Management Setting 
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6. Modem Port Setting 
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7. TX Port Setting 
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8. Equipment Clock Setting 
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9. Date and Time 
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10. Aktivasi Port Ethernet 
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Lampiran 3 Script 

1. ObjectActiveAll.cs 

 

using System.Collections; 

using System.Collections.Generic; 

using UnityEngine; 

 

public class ObjectActiveAll : MonoBehaviour 

{ 

    public GameObject[] objectsToActivate; // Objek yang akan 

diaktifkan 

    public GameObject buttonToShow; // Tombol yang akan 

ditampilkan 

    public GameObject infocanva; 

    //public GameObject toggleCanva; 

 

    private void Update() 

    { 

        // Periksa apakah semua objek telah diaktifkan 

        bool allActivated = true; 

        bool offCanva = false; 

        foreach (GameObject obj in objectsToActivate) 

        { 

            if (!obj.activeSelf) 

            { 

                allActivated = false; 

               //offCanva = true; 

                break; 

            } 

        } 

 

        // Tampilkan tombol jika semua objek telah diaktifkan 

        buttonToShow.gameObject.SetActive(allActivated); 

 

        infocanva.gameObject.SetActive(allActivated); 

 

       //toggleCanva.gameObject.SetActive(offCanva); 

    } 

} 

 

2. ManageScene.cs 

using System.Collections; 

using System.Collections.Generic; 

using UnityEngine; 

using UnityEngine.Events; 
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using UnityEngine.SceneManagement; 

 

public class ManageScene : MonoBehaviour 

{ 

    public GameObject objectTrigger; 

 

    public UnityEvent onPressed, onReleased; 

    public string namaScene; 

 

    // Start is called before the first frame update 

    void Start() 

    { 

 

    } 

 

    // Update is called once per frame 

    void Update() 

    { 

 

    } 

 

    public void OnTriggerEnter(Collider other) 

    { 

        if (other.gameObject == objectTrigger) 

        { 

            //DontDestroyOnLoad(objectToKeep); 

            SceneManager.LoadScene(namaScene); 

        } 

        //Debug.Log("Pressed Trigger"); 

    } 

    public void OnTriggerExit(Collider other) 

    { 

        if (other.gameObject == objectTrigger) 

        { 

            onReleased.Invoke(); 

            //Debug.Log("Pressed Trigger"); 

        } 

    } 

} 

 

3. DelayStart.cs 

using System.Collections; 

using System.Collections.Generic; 

using UnityEngine; 

 

public class DelayStart : MonoBehaviour 
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{ 

    public GameObject delayTimeStart; 

 

    public float timeDelay = 2f; 

    // Start is called before the first frame update 

    void Start() 

    { 

        StartCoroutine(PlayShow()); 

    } 

    IEnumerator PlayShow() 

    { 

        //delayTime.SetActive(false); 

        yield return new WaitForSeconds(timeDelay); 

        delayTimeStart.SetActive(true);   

    } 

} 

 

4. DelayEnd.cs 

using System.Collections; 

using System.Collections.Generic; 

using UnityEngine; 

 

public class DelayEnd : MonoBehaviour 

{ 

    public GameObject delayTime; 

    public float timeDelay = 2f; 

    // Start is called before the first frame update 

    void Start() 

    { 

        StartCoroutine(PlayShow()); 

    } 

 

    IEnumerator PlayShow() 

    { 

        //delayTime.SetActive(false); 

        yield return new WaitForSeconds(timeDelay); 

        delayTime.SetActive(false); 

    } 

} 

 

5. SnapToLocation.cs 

using System.Collections; 

using System.Collections.Generic; 

using UnityEngine; 

using Oculus.Interaction; 
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public class SnapToLocation : MonoBehaviour 

{ 

    //boolean variable used to determine if the object is 

currently being held by the player 

    private bool grabbed; 

 

    //return true when the object is within the Snapzone radius 

    private bool insideSnapZone; 

 

    //Return true when the object has had it's location update 

    public bool Snapped; 

 

    //Set the specific part we want to snap to this location 

    public GameObject ObjectPart; 

    //Reference another object we can use to set rotation 

    public GameObject SnapRotationReference; 

 

    //Detects when the RocketPart game object has entered the 

snap zone radius 

    public void OnTriggerEnter(Collider other) 

    { 

        if (other.gameObject.name == ObjectPart.name) 

        { 

            insideSnapZone = true; 

            Debug.Log("TriggerOn"); 

        } 

    } 

    //Detects when the Objectpart game object has left the snap 

zone radius 

    public void OnTriggerExit(Collider other) 

   { 

       if (other.gameObject.name == ObjectPart.name) 

        { 

            insideSnapZone = false; 

 

            Debug.Log("TriggerOff"); 

        } 

    } 

 

    void SnapObject() 

    { 

        if (grabbed == false && insideSnapZone == true) 

        { 

            ObjectPart.gameObject.transform.position = 

transform.position; 
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            ObjectPart.gameObject.transform.rotation = 

SnapRotationReference.transform.rotation; 

           Snapped = true; 

        } 

    } 

    // Update is called once per frame 

    void Update() 

    { 

        //grabbed = 

ObjectPart.GetComponent<OVRGrabbable>().isGrabbed; 

 

        grabbed = 

ObjectPart.GetComponent<Grabbable>().TransferOnSecondSelection; 

 

        SnapObject(); 

    } 

} 

 

6. SnapPoint.cs 

using System.Collections; 

using System.Collections.Generic; 

using UnityEngine; 

using Oculus.Interaction; 

 

public class SnapPoint : MonoBehaviour 

{ 

    //Reference the snap zone collider we'll be using 

    //public GameObject SnapLoction; 

 

    //Reference the game object that the snapped objects will 

become a part of 

    public GameObject ObjectToSnap; 

    

    //Create a variable that will be used by the Object Lunch 

script to determine if all therr pieces 

    public bool isSnapped; 

 

    //boolean variable used to reference the "Snapped" boolean 

from the SnapToLocation script 

    private bool objectSnapped; 

 

    //boolean variable used to determine if the object is 

currently being held by the player 

    private bool grabbed; 

 

    // Start is called before the first frame update 
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    void Start() 

    { 

 

    } 

 

    // Update is called once per frame 

    void Update() 

    { 

        //set grabbed to equal the boolan value "isGrabbed" from 

the OVRGrabbable script 

        //grabbed = GetComponent<OVRGrabbable>().isGrabbed; 

        grabbed = 

GetComponent<Grabbable>().TransferOnSecondSelection; 

 

        //Set objectSnapped equal to the Snapped boolean from 

SnapToLocation 

        //objectSnapped = 

SnapLoction.GetComponent<SnapToLocation>().Snapped; 

 

        if (objectSnapped == true) 

        { 

            GetComponent<Rigidbody>().isKinematic = true; 

            //transform.SetParent(ObjectToSnap.transform); 

            isSnapped = true; 

            transform.SetParent(ObjectToSnap.transform); 

         } 

 

        if (objectSnapped == false && grabbed == true) 

        { 

            GetComponent<Rigidbody>().isKinematic = true; 

            GetComponent<Rigidbody>().useGravity = false; 

            transform.SetParent(null); 

        } 

    } 

} 

 

7. ObjectPakai.cs 

using System.Collections; 

using System.Collections.Generic; 

using UnityEngine; 

 

public class ObjectPakai : MonoBehaviour 

{ 

    public GameObject objectUse; 

    public GameObject objectTriggerTo; 
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    public void OnTriggerEnter(Collider other) 

    { 

        if (other.gameObject == objectTriggerTo) 

        { 

            objectUse.SetActive(false); 

        } 

    } 

} 

 

8. ActiveTriggerPoint.cs 

using System.Collections; 

using System.Collections.Generic; 

using UnityEngine; 

 

public class ActiveTriggerPoint : MonoBehaviour 

{ 

    public GameObject pointOnTrigger; 

    public bool activePoint; 

    public GameObject NextActive; 

 

    void Start() 

    { 

 

    } 

    // Update is called once per frame 

    void Update() 

    { 

 

    } 

 

    public void OnTriggerEnter(Collider other) 

    { 

        if (other.gameObject.name == pointOnTrigger.name) 

        { 

 

            activePoint = true; 

            //Debug.Log("Pressed Trigger"); 

        } 

    } 

 

    public void OnTriggerExit(Collider other) 

    { 

        if (other.gameObject.name == pointOnTrigger.name) 

        { 
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            activePoint = false; 

            //Debug.Log("Pressed Trigger"); 

        } 

    } 

} 

 

9. PointOnRunning.cs 

using System.Collections; 

using System.Collections.Generic; 

using UnityEngine; 

using UnityEngine.Events; 

 

public class PointOnRunning : MonoBehaviour 

{  

    public GameObject[] pointOnActive; 

    private bool pointAdd; 

    private bool running = false; 

 

    public UnityEvent onPressed, onReleased; 

    void Update() 

    { 

        if (componentLaunch() == true && running == false) 

        { 

            onPressed?.Invoke(); 

            //Debug.Log(componentLaunch()) 

 

            running = true; 

        } 

 

        if (componentLaunch() == false && running == true) 

        { 

            onReleased?.Invoke(); 

            //Debug.Log(componentLaunch()); 

 

            running = false; 

        } 

    } 

 

    private bool componentLaunch() 

    { 

        for (int i = 0; i < pointOnActive.Length; i++) 

        { 

 

            pointAdd = 

pointOnActive[i].GetComponent<ActiveTriggerPoint>().activePoint; 

            if (pointAdd == false) 
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            { 

                return false; 

            } 

        } 

        return true; 

    } 

 } 

 

10. CableComponent.cs 

using System.Collections; 

using System.Collections.Generic; 

using UnityEngine; 

using UnityEditor; 
 

public class CableComponent : MonoBehaviour 

{ 

    #region Class members 

 

    [SerializeField] private Transform endPoint; 

    [SerializeField] private Material cableMaterial; 

 

    // Cable config 

    [SerializeField] private float cableLength = 0.5f; 

    [SerializeField] private int totalSegments = 5; 

    [SerializeField] private float segmentsPerUnit = 2f; 

    private int segments = 0; 

    [SerializeField] private float cableWidth = 0.1f; 

 

    // Solver config 

    [SerializeField] private int verletIterations = 1; 

    [SerializeField] private int solverIterations = 1; 

 

    //[Range(0,3)] 

    [SerializeField] private float stiffness = 1f; 

 

    private LineRenderer line; 

    private CableParticle[] points; 

 

    #endregion 

    #region Initial setup 

 

    void Start() 

    { 

        InitCableParticles(); 

        InitLineRenderer(); 
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    } 

    /** 

     * Init cable particles 

     *  

     * Creates the cable particles along the cable length 

     * and binds the start and end tips to their respective game 

objects. 

     */ 

    void InitCableParticles() 

    { 

        // Calculate segments to use 

        if (totalSegments > 0) 

            segments = totalSegments; 

        else 

            segments = Mathf.CeilToInt (cableLength * 

segmentsPerUnit); 

 

        Vector3 cableDirection = (endPoint.position - 

transform.position).normalized; 

        float initialSegmentLength = cableLength / segments; 

        points = new CableParticle[segments + 1]; 

 

        // Foreach point 

        for (int pointIdx = 0; pointIdx <= segments; pointIdx++) 

{ 

            // Initial position 

            Vector3 initialPosition = transform.position + 

(cableDirection * (initialSegmentLength * pointIdx)); 

            points[pointIdx] = new 

CableParticle(initialPosition); 

        } 

 

        // Bind start and end particles with their respective 

gameobjects 

        CableParticle start = points[0]; 

        CableParticle end = points[segments]; 

        start.Bind(this.transform); 

        end.Bind(endPoint.transform); 

    } 

 

    /** 

     * Initialized the line renderer 

     */ 

    void InitLineRenderer() 

    { 

        line = this.gameObject.AddComponent<LineRenderer>(); 

        line.SetWidth(cableWidth, cableWidth); 
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        line.SetVertexCount(segments + 1); 

        line.material = cableMaterial; 

        line.GetComponent<Renderer>().enabled = true; 

    } 

 

    #endregion 

 

    #region Render Pass 

 

    void Update() 

    { 

        RenderCable(); 

    } 

 

    /** 

     * Render Cable 

     *  

     * Update every particle position in the line renderer. 

     */ 

    void RenderCable() 

    { 

        for (int pointIdx = 0; pointIdx < segments + 1; 

pointIdx++)  

        { 

            line.SetPosition(pointIdx, points 

[pointIdx].Position); 

        } 

    } 

 

    #endregion 

 

    #region Verlet integration & solver pass 

 

    void FixedUpdate() 

    { 

       for (int verletIdx = 0; verletIdx < verletIterations; 

verletIdx++)  

        { 

            VerletIntegrate(); 

            SolveConstraints(); 

        } 

    } 

 

    /** 

     * Verler integration pass 
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     *  

     * In this step every particle updates its position and 

speed. 

     */ 

    void VerletIntegrate() 

    { 

        Vector3 gravityDisplacement = Time.fixedDeltaTime * 

Time.fixedDeltaTime * Physics.gravity; 

        foreach (CableParticle particle in points)  

        { 

            particle.UpdateVerlet(gravityDisplacement); 

        } 

    } 

 

    /** 

     * Constrains solver pass 

    *  

     * In this step every constraint is addressed in sequence 

     */ 

    void SolveConstraints() 

    { 

       // For each solver iteration.. 

        for (int iterationIdx = 0; iterationIdx < 

solverIterations; iterationIdx++)  

        { 

            SolveDistanceConstraint(); 

            SolveStiffnessConstraint(); 

        } 

    } 

 

    #endregion 

 

    #region Solver Constraints 

 

    /** 

     * Distance constraint for each segment / pair of particles 

     **/ 

    void SolveDistanceConstraint() 

    { 

        float segmentLength = cableLength / segments; 

        for (int SegIdx = 0; SegIdx < segments; SegIdx++)  

        { 

            CableParticle particleA = points[SegIdx]; 

            CableParticle particleB = points[SegIdx + 1]; 

 

            // Solve for this pair of particles 
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            SolveDistanceConstraint(particleA, particleB, 

segmentLength); 

        } 

    } 

         

    /** 

     * Distance Constraint  

     *  

     * This is the main constrains that keeps the cable particles 

"tied" together. 

     */ 

    void SolveDistanceConstraint(CableParticle particleA, 

CableParticle particleB, float segmentLength) 

    { 

        // Find current vector between particles 

        Vector3 delta = particleB.Position - particleA.Position; 

        //  

        float currentDistance = delta.magnitude; 

        float errorFactor = (currentDistance - segmentLength) / 

currentDistance; 

         

        // Only move free particles to satisfy constraints 

        if (particleA.IsFree() && particleB.IsFree())  

        { 

            particleA.Position += errorFactor * 0.5f * delta; 

            particleB.Position -= errorFactor * 0.5f * delta; 

        }  

        else if (particleA.IsFree())  

        { 

            particleA.Position += errorFactor * delta; 

        }  

        else if (particleB.IsFree())  

        { 

            particleB.Position -= errorFactor * delta; 

        } 

    } 

 

    /** 

     * Stiffness constraint 

     **/ 

    void SolveStiffnessConstraint() 

    { 

        float distance = (points[0].Position - 

points[segments].Position).magnitude; 

        if (distance > cableLength)  

        { 

            foreach (CableParticle particle in points)  
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            { 

                SolveStiffnessConstraint(particle, distance); 

            } 

        }    

    } 

 

    /** 

     * TODO: I'll implement this constraint to reinforce cable 

stiffness  

     *  

     * As the system has more particles, the verlet integration 

aproach  

     * may get way too loose cable simulation. This constraint is 

intended  

     * to reinforce the cable stiffness. 

     * // throw new System.NotImplementedException (); 

     **/ 

    void SolveStiffnessConstraint(CableParticle cableParticle, 

float distance) 

    { 

    

    } 

 

    #endregion 

} 

 

11. katrolsnapping.cs 

using System.Collections; 

using System.Collections.Generic; 

using UnityEngine; 

 

public class katrolsnaping : MonoBehaviour 

{ 

    public Transform targetObject; 

    public float snappingThreshold = 0.5f; 

    public GameObject objKatrol; 

    private bool isSnapped = false; 

 

    public GameObject taliIkat; 

    public Animator animator; 

    public string nameSetAnimatorNaik; 

    public string nameSetAnimatorTurun; 

 

    private void OnTriggerEnter(Collider other) 

    { 
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        Debug.Log("Trigger Entered"); 

        if (other.gameObject == objKatrol && !isSnapped) 

        { 

            float distanceToTarget = 

Vector3.Distance(transform.position, targetObject.position); 

            if (distanceToTarget < snappingThreshold) 

            { 

                SnapToTarget(); 

            } 

        } 

    } 

 

    private void OnTriggerExit(Collider other) 

    { 

        if (other.gameObject == objKatrol && isSnapped) 

        { 

            UnsnapFromTarget(); 

        } 

    } 

 

    private void SnapToTarget() 

    { 

        //transform.position = targetObject.position; 

        transform.parent = targetObject; 

        GetComponent<Collider>().enabled = false; 

        isSnapped = true; 

 

        animator.SetTrigger(nameSetAnimatorNaik); 

        // Tampilkan objek 

        taliIkat.SetActive(true); 

    } 

 

    private void UnsnapFromTarget() 

    { 

        transform.parent = null; 

        GetComponent<Collider>().enabled = true; 

        isSnapped = false; 

 

        animator.SetTrigger(nameSetAnimatorTurun); 

 

        // Sembunyikan objek 

        taliIkat.SetActive(false); 

    } 

} 

12. LiftButton.cs 
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9) using System.Collections; 

10) using System.Collections.Generic; 

11) using UnityEngine; 

12)  

13) public class LiftButton : MonoBehaviour 

14) { 

15)     public GameObject player; 

16)     public Vector3 naik; 

17)     public Vector3 turun; 

18)     public Transform targetPosition; 

19)  

20)     public void MoveToTargetUp() 

21)     { 

22)  

23)         //transform.position = targetPosition.position; 

24)         //player.transform.position = new Vector3(7.961f, 

4.398f, 7.158f); 

25)         player.transform.position = naik; 

26)     } 

27)  

28)     public void MoveToTargetDown() 

29)     { 

30)  

31)         //transform.position = targetPosition.position; 

32)         //player.transform.position = new Vector3(7.02f, 

0.22f, 7.34f); 

33)         player.transform.position = turun; 

34)     } 

35) } 
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Lampiran 4 Hasil Validasi Ahli Materi 
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Lampiran 5 Lembar Hasil Pengujian Black Box 
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Lampiran 6 Dokumentasi Proses Pengujian Prototype 
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Lampiran 7 Manual Operation Modul VR 

MANUAL OPERATION VR MODUL 

“SIMULASI INSTALASI MICROWAVE LINK” 
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A. Install Oculus Quest 

1. Download Oculus Software (Oculus Quest 2) pada browser. 

 

 

2. Tampilan setelah mengunduh software 

 

 

3. Selanjutnya, install software pada laptop. 
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4. Tekan tombol “Get Started” 

 

5. Kemudian, pilih “Agree” 

 

6. Selanjutnya, tekan “Install Now” untuk mulai menginstall software oculus 

 



146 

 

7. Tunggu hingga proses install selesai 

 
Ket: Proses install software 

 

8. Proses instalasi software oculus telah selesai. 
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Tampilan software oculus pada dekstop 

9. Setelah software oculus selesai diinstall, selanjutnya dilakukan proses 

Login ke akun oculus. Pilih “Log into a Meta account” 

 

10. Pilih “Continue with email address” 
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11. Masukkan email address sesuai dengan email yang digunakan pada 

perangkat Oculus Quest 2. Selanjutnya tekan tombol “Next” untuk 

melanjutkan proses login ke akun oculus. 

 

12. Masukkan kode yang terkirim ke Alamat email yang tadi di cantumkan. 

Kemudian tekan tombol Next untuk login ke akun oculus. 

    
13. Tekan tombol “Next” ntuk mengonfirmasi akun oculus dengan melakukan 

proses autentikasi 
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14. Masukkan kode yang masuk sesuai dengan m etode yang dipilih, 

kemudian tekan “Next” 

 

15. Pilih “Continue as Lab” untuk melanjutkan proses login. Maka akan 

muncul pemberitahuan untuk berpindah aplikasi. Selanjutnya pilih “Yes”. 

 

 

16. Berikut tampilan halamanan pada software oculus setelah dilakukan proses 

login 
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B. Menghubungkan Laptop /PC dengan Perangkat Oculus 

1. Pastikan bahwa headset Oculus Quest 2 sudah dinyalakan dan siap 

digunakan. 

2. Buka aplikasi Oculus di Laptop/PC 

 

Metode Akses “Oculus Link” atau “Air Link”: 

3. Jika Anda ingin menggunakan kabel, pastikan kabel USB-C ke USB 3.0 

yang mendukung Oculus Link terhubung antara headset dan komputer. 

4. Jika Anda menggunakan Air Link (koneksi nirkabel), pastikan Wi-Fi di 

komputer dan headset Anda terhubung ke jaringan yang sama. 

Metode Oculus Link: 

▪ Colokkan kabel USBC ke Laptop/PC dan ujung lainnya di colokkan pada 

headset VR 

k. Pada headset VR pilih menu pengaturan, lalu pilih ‘System’  
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l. Pilih ‘Quest Link’ kemudian aktifkan lalu pilih ‘Launch Quest Link’. 

Apabila Launch Quest Link tidak muncul, shutdown headset kemudian 

nyalakan kembali. 

 

m. Selanjutnya, pilih ‘Launch’ untuk mengarahkan ke pop-up selanjutnya 

 

n. Kemudian pilih ‘Enable’ 
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o. Selanjutnya, akan muncul background putih kotak -kotak yang 

mendandakan bahwa perangkat Oculus Quest 2 telah terhubung dengan 

Laptop/PC 

 

 

Metode Air Link: 

▪ Jika Anda menggunakan Air Link, pastikan headset (perangkat Oculus 

Quest 2) dan Laptop/PC terhubung ke jaringan yang sama. 
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▪ Setelah perangkat Oculus Quest 2 dan Laptop/PC terhubung ke jaringan 

yang sama, selanjutnya pilih menu ‘Quick Access’ pada headseat Oculus 

Quest 2 kemudian pilih opsi ‘Quest Link’. 

 

▪ Pilih ‘Use Air Link’ (aktifkan). Kemudian pilih ‘Pair’ 
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▪ Konfirmiasi kode pemasangan yang tertampil pada Laptop/PC (lihat 

tampilan Laptop/PC) 

 

▪ Pada Laptop/PC tekan ‘Confirm’ 

 

▪ Tekan Close. Lalu kembali ke headset Oculus Quest 2 kemudian pilih ‘ 

Continue’ 
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▪ Selanjutnya tekan ‘Launch’ maka perangkat Oculus Quest 2 telah 

terhubung ke Laptop/PC. 
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B. Casting VR 

1. Buka tautan https://www.oculus.com/casting/ pada browser  

“Tekan tombol ‘LOG IN’”  

 

2. Tampilan setelah Login ke akun yang terhubung di perangkat Oculus 

Quest 2 

 

3. Untuk memulai casting, tekan tombol         pada controller kanan oculus 

 

https://www.oculus.com/casting/
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4. Kemudian, pilih menu kamera pada perangkat Oculus Quest 2 

 

5. Pilih Cast 

 

6. Pilih komputer kemudian tekan tombol “Next” 
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7. Apabila terdapat titik merah pada tampilan pada headset VR, maka proses 

casting telah dimulai.  

8. Selanjutnya pada tampilan PC/Laptop setelah beberapa saat maka akan 

muncul casting dari headset VR. Berikut tampilan casting pada layar PC/ 

Laptop. 

 

C. Cara Membuka Aplikasi Simulasi Instalasi Microwave Link pada 

Headset VR 

1. Hidupkan perangkat Oculus Quest 

2. Pilih menu “App Library”  

 

3. Kemudian, tekan dropdown “All” lalu pilih “Unknown Source”  
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4. Pilih “Simulasi Instalasi Microwave Link” 

 

5. Berikut tampilan awal simulasi instalasi microwave link setelah dijalankan 

di headseat VR 
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D. Tata Cara Menjalankan Simulasi Instalasi Microwave Link 

 

1. Adapun cara untuk berinteraksi dengan canvas yaitu dengan mengarahkan 

controller VR ke “canvas button” kemudian menekan tombol “grip” maka 

akan muncul teks selanjutnya. 

 

 

2. Untuk proses mengenakan APD:  

• Arahkan controller ke setiap objek kemudian tekan tombol “grip” 

pada controller 

• Setelah itu, Objek yang menjadi target akan hilang kemudian 

checkbox nama objek yang dituju akan terverifikasi atau terceklis. 
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User mengarahkan controller ke objek kemudian menekan tombol grip 

 
 Verifikasi objek 

3. Untuk proses perpindahan ke scene berikutnya, player berjalan menuju pintu. 

Pada saat player menyentuh collider yang ada pada pintu maka sistem secara 

otomatis akan memproses perpindahan ke scene berikutnya. 

4. Untuk proses pengecekana komponen dan peralatan standar instalasi, 

dilakukan dengan cara mengarahkan controller ke setiap objek kemudian 

menekan tombol “grip” maka objek akan terverifikasi dengan mencentang 

nama objek pada checkbox canvas (sama dengan tata cara mengenakan 

APD).  
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5. Untuk membuka pintu ruang kendali, dilakukan dengan cara menekan tombol 

“trigger” pada controller kemudian menggerakkan tangan sebagaimana 

gerakan membuka pintu sembari mendorong pintu ke depan. 

      

6. Proses “grab” pada objek untuk melakukan proses instalasi perangkat link 

microwave dilakukan dengan cara mengarahkan tangan virtual ke objek 

kemudian menekan tombol “trigger” pada controller. Adapun posisi 

pemasangan setiap objek yaitu sebagai berikut: 

• Pemasangan Perangkat Indoor 

Adapun proses pemasangan perangkat indoor yaitu dilakukan dengan cara 

meletakkan perangkat berupa IDU iPasolink 1000 dan power rectifier ke open 

rack server. Adapun urutan pemasangan perangkat ke rak server yaitu; 1) IDU 

iPasolink 1000 A, 2) IDU iPasolink 1000 B, 3) Power rectifier  

Berikut tampilan posisi letak pemasangan perangkat power rectifier beserta 

perangkat IDU iPasolink 1000 A dan B ke open rak server. 
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• Pemasangan Perangkat Outdoor 

Berikut tata cara dan urutan pemasangan komponen outdoor instalasi link 

microwave: 

1) Memasang transition hub ke bagian belakang antenna microwave 

 

2) Memasang interface plate pada bagian belakang antenna microwave 

 

3) Memasang ODU iPaso di bagian belakang antenna  dengan menggunakan 

polarisasi vertikal dimana ODU dipasang secara horizontal dengan 

memperhatikan symbol pada interface plate 
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4) Memasang mounting KIT yang telah terakit pada sisi sbelakang antenna microwave 

yang nantinya berfungsi sebagai penyangga antena 

 

5) Memasang antenna microwave ke pole antenna dengan cara dijepit menggunakan 

mounting kit 

 

6) Memasang antena microwave pada tali yang akan menjadi alat bantu lifting antena 

ke atas tower 
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7) Memasang antena microwave ke tower. Berikut tampilan posisi pemasangan antena 

microwave 

 

8) Selanjutnya, dilakukan pemasangan mur pada tiap sudut kaki pole 

 

• Intalasi Kabel 

Adapun tahap proses instalasi kabel yaitu sebagai berikut: 

1) Pertama-tama akan dilakukan instalasi kabel coaxial pada perangkat ODU iPaso 

2) Selanjutnya, akan dilakukan instalasi kabel grounding pada perangkat ODU iPaso 

 
Ket: Tampilan pemasangan kabel coaxial dan kabel 

grounding pada perangkat ODU iPaso 
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3) Setelah kabel coaxial dan kabel grounding dipasang pada perangkat ODU iPaso, 

selanjutnya akan dilakukan penarikan kabel menuju ruang kendali  

4) Selanjutnya, akan dilakukan instalasi kabel coaxial pada perangkat IDU iPaso 1000 

5) Setelah memasang kabel coaxial, selanjutnya dilakukan instalasi kabel grounding 

pada perangkat IDU iPaso 1000s 

 
Ket: Pemasangan kabel coaxial dan keabel grounding 

pada perangkat IDU iPaso 1000       

6)  Setelah kabel coaxial dan kabel grounding terpasang pada perangkat IDU iPaso 

1000, selanjutnya dilakukan instalasi kabel LVDS 10 Pin pada sisi perangkat power 

rectifier dan perangkat IDU Ipaso 1000.  

7) Untuk menyalakan perangkat IDU dilakukan dengan cara mencolok kabel power 

pada perangkat power rectifier kemudina sisi lainnya dicolok pada stop kontak. 

Setelah kabel power terpasang, selanjutnya menekan tombol power yang ada pada 

perangkat power rectifier kemudian tunggu beberapa saat untuk perangkat IDU 

dapat beroperasi. Berikut tampilan dari instalasi kabel LVDS 10 Pin dan kabel 

power: 

 
Ket: Tampilan posisi pemasangan kabel pada perangkat IDU iPaso 

1000 dan perangkat power rectifier 
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8) Setelah perangkat IDU iPaso aktif, selanjutnya akan dilakukan proses 

commissioning test pada perangkat IDU iPaso 1000. Terlebih dahulu mencolok 

kabel ethernet pada perangkat IDU iPaso 1000 A dan ujung lainnya dicolok pada 

laptop. 

 

 

9) Adapun untuk proses commissioning dilakukan dengan mengikuti arahan baik itu 

berupa teks ataupun simbol yang ada pada tampilan layar laptop. apabila seluruh 

proses dari commissioning telah selesai, maka simulasi instalasi microwave link 

berbasis teknologi VR ini telah berhasil diselesaikan.  

 


