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Lampiran-2 Sketch program

#include

#include

#include

#include

#include

<Wire.h>

<MPU6050.h>

<Servo.h>
<LiquidCrystal_I2C.h>

<SoftwareSerial.h>

// Deklarasi objek sensor, servo, dan modul Bluetooth

MPU6056 mpu;

Servo servoxX;

Servo servoY;

SoftwareSerial module_bluetooth(3, 2);

// Deklarasi LCD dengan alamat I2C ©x27 dan ukuran 16x2

LiquidCrystal_I2C lcd(@x27, 16, 2);

// Konstanta untuk kalibrasi servo

const int servoXPin

const int servoYPin

const int servoXNeutral

const int servoYNeutral

4;

5;

90;

90;

// Pin motor driver L298N

const int LeftEn = 10;

const int LeftPWM

const int RightEn

11;

8;

const int RightPWM = 6;



unsigned long previousMillis = @;

void setup() {
// Inisialisasi komunikasi serial untuk Bluetooth dan monitor
module_bluetooth.begin(9600);
Serial.begin(9600);

Wire.begin();

// Inisialisasi sensor MPU6050

mpu.initialize();

if (!mpu.testConnection()) {
Serial.println("MPU6050 tidak terhubung!");

while (1);

// Inisialisasi pin untuk motor driver L298N
pinMode(LeftEn, OUTPUT);
pinMode(LeftPWM, OUTPUT);
pinMode(RightEn, OUTPUT);

pinMode (RightPWM, OUTPUT);

// Inisialisasi servo
servoX.attach(servoXPin);
servoY.attach(servoYPin);
servoX.write(servoXNeutral);

servoY.write(servoYNeutral);

// Inisialisasi LCD
lcd.init();

lcd.backlight();



// Kalibrasi sensor dengan memberikan waktu delay
Serial.println("Kalibrasi...");

delay(2000);

void loop() {
// Variabel untuk menyimpan data dari sensor
intl6_t ax, ay, az, gx, gy, gz;

mpu.getMotion6(&ax, &ay, &az, &gx, &gy, &gz);

// Menghitung sudut kemiringan menggunakan fungsi trigonometri

float angleX = atan2(ay, az) * 180 / PI;

float angleY

atan2(ax, az) * 180 / PI;

// Menampilkan sudut kemiringan di serial monitor (dapat diaktifkan
dengan menghilangkan komentar)

//Serial.print("Angle X: "); Serial.print(angleX);

//Serial.print(" | Angle Y: "); Serial.println(angleY);

// Mengontrol servo untuk menstabilkan posisi berdasarkan sudut
kemiringan

int servoXPos = constrain(servoXNeutral - angleX, 0, 180);

int servoYPos = constrain(servoYNeutral - angleY, 0, 180);

// Buffer untuk sprintf (mengubah tipe data menjadi string)

char buffer[16];

// Membaca waktu saat ini dan mengupdate tampilan LCD setiap 250 ms
if (millis() - previousMillis >= 250) {

// Menggunakan dtostrf untuk memformat angka desimal menjadi string



dtostrf(angleX, 5, 1, buffer);
lcd.setCursor(0, 0);
led.print("X:");

lcd.print(buffer);

dtostrf(angleY, 5, 1, buffer);
lcd.setCursor(8, 0);
led.print("y:");

lcd.print(buffer);

// Menggunakan sprintf untuk memformat string yang akan ditampilkan
di LCD

lcd.setCursor(e, 1);
sprintf(buffer, "SX:%3d SY:%3d", servoXPos, servoYPos);

lcd.print(buffer);

// Mengatur sudut X dan Y servo berdasarkan hasil pembacaan sensor
servoX.write(servoXPos);
servoY.write(servoYPos);

previousMillis = millis();

// Membaca data dari modul Bluetooth
if (module_ bluetooth.available()) {
char ¢ = module_bluetooth.read();

Serial.println(c);

// Mengontrol motor berdasarkan karakter yang diterima
if (c == '"F") {

analoghWrite(LeftPWM, 100);



digitalWrite(LeftEn, LOW);
analoghrite(RightPWM, 100);

digitalWrite(RightEn, LOW);

else if (c == 'B") {
analogWrite(LeftPWM, 255 - 100);
digitalWrite(LeftEn, HIGH);
analoghrite(RightPWM, 255 - 100);

digitalWrite(RightEn, HIGH);

else if (c == 'L") {
analogWrite(RightPWM, 100);
digitalWrite(RightEn, LOW);
analogWrite(LeftPWM, 255 - 100);

digitalWrite(LeftEn, HIGH);

else if (c == 'R') {
analoghrite(LeftPWM, 100);
digitalWrite(LeftEn, LOW);
analogWrite(RightPWM, 255 - 100);

digitalWrite(RightEn, HIGH);

else {

analoglWrite(LeftPWM, 0);
analoghWirite(LeftEn, LOW);
analoghWirite(RightPWM, ©0);

digitalWrite(RightEn, LOW);
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