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MOTTO DAN PERSEMBAHAN

MOTTO

“Hai orang-orang yang beriman, Jadikanlah sabar dan sholatmu
Sebagai penolongmu, sesungguhnya Allah beserta orang-orang
yang sabar”

( Al-Bagarah: 153)

“Banyak Kegagalan dalam hidup ini dikarenakan orang-orang
tidak menyadari betapa dekatnya mereka dengan keberhasilan
saat mereka menyerah”

( Thomas Alva Edison)

“Don’t try to get the list right, just get it started. Don’t worry

about dreaming too big or too small. Just get started.

PERSEMBAHAN

Tugas Akhir ini ku persembahkan untuk :

0,

< Orang tua, keluarga dan sahabat - sahabat tercinta yang telah
mendukung, memberikan do'a, semangat dan motivasi dalam segala
hal serta memberikan kasih sayang yang teramat sangat besar yang
tak mungkin bisa di balas dengan apapun.
< Dosen pembimbing yang telah menuntun dan memberikan arahan
hingga terselesaikan — Nya Tugas Akhir ini.
< Teman - teman sejawat Mekatronika 2015.
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ANALISIS SENSOR GYROSCOPE SEBAGAI KONTROL KESEIMBANGAN
PADA ROBOT HUMANOID
Karya tulis ilmiah berupa SKRIPSI, 26 Juli 2019

Hesty Rahmaniah; dibimbing oleh Ir. A. Rahman., M.T. dan Amperawan, S.T., M.T

ANALYSIS GYROSCOPE SENSOR AS BALANCING CONTROL OF
HUMANOID ROBOT
Xii + 54 halaman, 11 tabel, 36 gambar

Robot humanoid termasuk dalam kategori robot berkaki yang memiliki bentuk
struktual menyerupai manusia. Tugas utamanya adalah menirukan gerakan alami
yang dilakukan oleh manusia, seperti: berjalan maju, ke samping, berbelok,
melambaikan tangan, hingga menari. Permasalahan yang dihadapi oleh pengembang
robot humanoid yaitu teknik berjalan dan keseimbangan posisi saat robot tersebut
bergerak atau jalan. Maka untuk mengatasi masalah tersebut, digunakanlah sensor
gyroscope MPU-6050 dengan mikrokontroler Arduino Mega 2560 untuk mengukur
rotasi dari suatu benda berdasarkan ketepatan momentum sudut.  Gyroscope
menentukan gerakan sesuai gravitasi yang dilakukan oleh pengguna. Kemudian,
hasil dari sensor akan kalkulasi menggunakan metode kontrol PID dengan
memasukkan nilai Kp =6, Ki =0, Kd =4

Kata Kunci : Robot Humanoid, Gyroscope, Arduino Mega 2560
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ANALYSIS GYROSCOPE SENSOR AS BALANCING CONTROL OF
HUMANOID ROBOT
Karya tulis ilmiah berupa SKRIPSI, 26 Juli 2019

Hesty Rahmaniah; supervised by Ir. A. Rahman., M.T. and Amperawan, S.T., M.T

ANALYSIS GYROSCOPE SENSOR AS BALANCING CONTROL OF
HUMANOID ROBOT

Xii + 54 halaman, 11 tabel, 36 gambar

Humanoid robots belong to the category of legged robots that have a structual shape
resembling of humans. The main task of the robot is to imitate natural movements
carried out by humans, such as: walking forward, sideways, turning, waving, even
dancing. The problems faced by developers of humanoid robots are the technique of
walking and balancing position when the robot are moving or walking. To overcome
this problem, the gyroscope sensor with Arduino Mega 2560 used to measure the
rotation of an object based on the accuracy of angular momentum. In other words the
gyroscope determines the movement according to gravity carried out by the user.
Then, the results of the sensor will be calculated using the PID controller by input the
value of Kp =6, Ki =0, Kd = 4.

Keyword : Humanoid Robot, Gyroscope, Arduino Mega 2560
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