
HALAMAN JUDUL

LAPORAN TUGAS AKHIR

RANCANG BANGUN SISTEM KENDALI LENGAN ROBOT 
DENGAN SENSOR IMU (INERTIAL MEASUREMENT UNIT) 

BERBASIS RASPBERRY PI DAN INTERNET OF THINGS

Disusun untuk memenuhi sebagian persyaratan memperoleh gelar Sarjana
Teknik di Jurusan Teknik Elektro Universitas Jenderal Soedirman

Disusun oleh:

Rijal Islami
H1A015027

KEMENTERIAN RISET, TEKNOLOGI DAN PENDIDIKAN TINGGI
UNIVERSITAS JENDERAL SOEDIRMAN

FAKULTAS TEKNIK 
JURUSAN/PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRO

PURBALINGGA
2019


	COVER
	HALAMAN JUDUL
	HALAMAN PENGESAHAN
	HALAMAN PERNYATAAN
	HALAMAN MOTTO DAN PERSEMBAHAN
	RINGKASAN
	SUMMARY
	PRAKATA
	DAFTAR ISI
	DAFTAR TABEL
	DAFTAR GAMBAR
	DAFTAR PROGRAM
	DAFTAR LAMPIRAN
	BAB 1 PENDAHULUAN
	1.1 Latar Belakang
	1.2 Perumusan Masalah
	1.3 Batasan Masalah
	1.4 Hipotesa
	1.5 Tujuan Penelitian
	1.6 Manfaat Penelitian

	BAB 2 TINJAUAN PUSTAKA
	2.1 Penelitian Terdahulu
	2.2 Programmable Logic Controller (PLC)
	2.2.1 Komponen PLC

	2.3 Lengan Robot AMATROL PEGASUS
	2.4 Sensor IMU (Inertial Measurement Unit)
	2.5 Raspberry Pi
	2.6 Sistem Basis Data
	2.6.1 Perangkat Web Server


	BAB 3 METODE PENELITIAN
	3.1 Tempat Penelitian
	3.2 Alat dan Bahan
	3.3 Metode dan Tahap Penelitian
	3.3.1 Tahap Persiapan dan Studi Pustaka
	3.3.2 Tahap Penelitian
	3.3.3 Tahap Pengujian dan Analisis
	3.3.4 Tahap Akhir

	3.4 Waktu dan Jadwal Penelitian

	BAB 4 HASIL DAN PEMBAHASAN
	4.1 Rancang Bangun Sistem Kendali Lengan Robot
	4.2 Perancangan Perangkat Keras
	4.2.1 Rangkaian Sensor MPU-9250
	4.2.2 Kalibrasi Sensor MPU-9250
	4.2.3 Komunikasi Lengan Robot dan Raspberry Pi

	4.3 Perancangan Perangkat Lunak
	4.3.1 Sistem Database
	4.3.2 Komunikasi Data

	4.4 Tahap Pengujian
	4.4.1 Pengujian Pengendalian Lengan Robot
	4.4.2 Pengujian Pengiriman Data Sudut
	4.4.3 Delay Komunikasi Data


	BAB 5 KESIMPULAN
	5.1 Kesimpulan
	5.2 Saran

	DAFTAR PUSTAKA
	LAMPIRAN
	BIODATA PENULIS



