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RANCANG BANGUN ROBOT PENDETEKSI KESEIMBANGAN REL 

KERETA API 

 

Oleh 

AUTO PRANANDA 09030581519008 

 

Abstrak 

 Robot pendeteksi keseimbangan rel kereta api merupakan robot yang dapat 

memberikan informasi kemiringan rel kereta api dan koordinat lokasi kemiringan. 

Konstruksi Rel Kereta Api harus di buat dengan kokoh, karena akan dilewati oleh 

Kereta Api dengan beban yang berat, bukan hanya harus kokoh tapi juga harus 

seimbang sehingga dapat menjaga kestabilan trek rel saat rangkaian kereta api 

lewat. tujuan yang ingin dicapai dari pembuatan Tugas Ahir ini adalah merancang 

bangun robot pendeteksi keseimbangan rel kereta api dengan arduino MEGA 

2560 sebagai mikrokontroler, Sensor MPU 6050 sebagai sensor untuk mengetahui 

kemiringan, Modul GPS NEO-6M sebagai  alat untuk mendapatkan koordinat 

latitude dan longitude dan hasilnya akan ditampilkan di LCD dan di simpan oleh 

datalog kedalam memori saat diberi instruksi untuk menyimpan data. Pengujian 

dilakukan dijalur rel kereta api di daerah Kertapati Palembang. Berdasarkan hasil 

pengujian yan telah dilakukan menunjukan bahwa robot pendeteksi keseimbangan 

rel kereta api ini berhasil menghitung kemiringan rel dan mendapatkan koordinat 

lokasinya dengan rata-rata peresentase error dari empat pengujian sebesar 13,4% 

 

Kata Kunci : Arduino Mega 2560, Datalog, Memory Card, Modul GPS-NEO 

-6M, Sensor MPU 6050 
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DESIGN OF BALANCING RAILROAD DETECTION ROBOT 

 

By 

AUTO PRANANDA 09030581519008 

 

Abstract 

 

The Balancing Railroad Detection Robot is a robot that can provide information 

on the slope of the railroad tracks, and coordinates of the slope location. the 

construction of the Railroad must be made sturdy, because it will be passed by the 

Train with a heavy burden, not only must be sturdy but also must be balanced, so 

as to maintain the stability of the railroad tracks when the train is passing. The aim 

of this final assignment is to build a railroad balance detection robot, with arduino 

MEGA 2560 as a microcontroller, MPU 6050 sensor as a sensor for determining 

slope, GPS NEO-6M module as a tool to obtain latitude and longitude coordinates 

and the results will be displayed on the LCD and stored by datalog into memory 

when given instructions to save data. 

Tests were carried out on the railroad tracks in Kertapati, Palembang. Based on 

the results of the tests that have been carried out, it shows that the robot succeeded 

in calculating the slope of railroad tract and its location coordinates with an 

average error percentage of four tests of 13.4%. 

 

Keywords : Arduino Mega 2560, Datalog, Memory Card, Modul GPS-NEO 

-6M, Sensor MPU 6050 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

1. Latar Belakang 

Perkembangan teknologi khususnya dibidang teknologi robotika saat ini 

berkembang dengan sangat pesat dilihat dari banyaknya pengaplikasian teknologi 

robotika berbasis system control dan kecerdasan buatan dalam bidang industri, 

pendidikan, maupun kehidupan sehari-hari. Teknologi robotika dikembangkan 

pada dasarnya bertujuan untuk membantu manusia dalam melakukan pekerjaan 

tertentu, seperti pekerjaan yang membutuhkan ketelitian tinggi, berisiko tinggi, 

maupun pekerjaan yang berulang-ulang. 

Seperti pada pembangunan Konstruksi Rel Kereta Api harus di buat 

dengan kokoh, karena akan dilewati oleh Kereta Api dengan beban yang berat, 

dan setiap harinya akan dilewati berulang kali oleh beberapa rangkaian Kereta 

Api. Oleh karena itu rel kereta api harus di bangun sebaik mungkin, agar mampu 

menahan beban berat dari rangkaian kereta api yang berjalan di atasnya. Bukan 

hanya harus kokoh tapi juga harus seimbang dan rata antara bagian sebelah kanan 

dan kiri rel kereta api, sehingga dapat menjaga kestabilan trek rel saat rangkaian 

kereta api lewat [1]. 

 Salah satu bentuk pengaplikasian dari teknologi robotika yang sesuai 

dengan permasalahan di atas adalah robot yang dapat memberikan informasi 

kesimbangan dari suatu rel kereta api sehingga rel yang di buat akan stabil, tidak 

bergoyang, serta kuat menahan beban rangkaian kereta api yang lewat. 

Berdasarkan uraian tersebut, penulis tertarik untuk membuat suatu robot 

yang dapat mengetahui kesimbangan, ketinggian dari suatu rel kereta api dan 
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ingin mengangkat permasalahan ini sebagai bahan penelitian dalam penyusunan 

Tugas Akhir dengan judul “RANCANG BANGUN ROBOT PENDETEKSI 

KESIMBANGAN REL KERETA API ” 

1.2 Tujuan 

Adapun tujuan yang ingin dicapai dari pembuatan Tugas Ahir ini adalah 

merancang bangun robot pendeteksi keseimbangan rel kereta api dengan 

arduino MEGA 2560 sebagai mikrokontroler, Sensor MPU 6050 sebagai 

sensor untuk mengetahui kemiringan, Modul GPS NEO-6M sebagai  alat 

untuk mendapatkan koordinat latitude dan longitude dan hasilnya akan 

ditampilkan di LCD dan di simpan oleh datalog kedalam memori saat diberi 

instruksi untuk menyimpan data. 

 

1.3 Manfaat 

 

Adapun manfaat dari pembuatan tugas akhir ini yaitu : 

1. Merancang bangun robot beroda berbasis  prosessor Arduino MEGA 

yang diharapkan dapat mempermudah mengetahui kemiringan jalur rel 

kereta api. 

2. Mendapat robot yang dapat mengetahui kemiringan dari jalur rel kereta 

api. 

3. Mengetahui kemiringan rel kereta api dan Koordinat lokasi 

kemiringan. 

1.4 Batasan Masalah 

            Adapun batasan masalah pada tugas akhir ini adalah : 



3 
 

1. Merancang bangun robot pendeteksi kesimbangan jalur rel kereta 

api menggunakan sensor MPU 6050 berbasis prosessor Arduino, 

dan untuk lokasi menggunakan modul GPS NEO-6M 

2. Memberikan informasi kemiringan kereta api dan koordinat Lokasi 

kemiringan. 

3. Data yang di dapatkan di tampilkan pada layar LCD dan juga di 

simpan dalam Micro SD untuk data yang lebih lengkap. 

1.5 Metode Penelitian 

 

Untuk mendapatkan data yang diperlukan dalam penyusunan Tugas Akhir 

ini, penulis menggunakan beberapa metode sebagai berikut : 

1. Pendefinisian 

Menjelasakan alat yang akan dibuat, meliputi : alat yang digunakan, 

cara kerja sistem serta rangkaian pendukung yang digunakan dalam alat 

yang akan dibuat. 

2. Perancangan 

Merancang alat yang akan dibuat. Perancangan alat meliputi : 

perancangan sensor dan rangkaian pendukungnya. 

3. Realisasi 

Merealisasikan alat yang akan dibuat sehingga menjadi sistem yang 

nyata. 

4. Pengujian 

Menguji alat yang telah dibuat. Pengujian alat bertujuan untuk 

mengetahui apakah alat bekerja dengan baik atau tidak 
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1.6 Sistematika Penulisan  

Laporan ini di tulis dalam beberapa bagian dan masing-masing bagian 

terbagi dalam sub-sub bagian. Secara sistematika laporan ini ditulis 

sebagai berikut : 

BAB I PENDAHULUAN 

Pada bab ini penulis mengemukakan secara garis besar mengenai 

latar belakang pengambilan judul laporan 

BAB II DASAR TEORI 

Dalam bab ini dijelaskan tentang teori-teori yang digunakan 

sebagai landasan dan kerangka pikiran yang akan digunakan dalam 

penelitian serta istilah-istilah dan pengertian-pengertian yang 

berhubungan dengan penelitian. 

BAB III ANALISA DAN PERANCANGAN SISTEM 

Pada bab ini menjelaskan mengenai perancangan pada alat yang 

akan di rancang yaitu adanya blok diagram keseluruhan alat, 

kompenen dasar alat dan juga diagram rangkaian keseluruhan alat. 

BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN 

Pada bab ini membahas mengenai  pembahasan terhadap data dan 

hasil dari alat yang telah di rancang. 

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN 

Pada bab ini merupakan bab terakhir yang berisikan tentang 

kesimpulan dari tugas akhir yang telah di laksanakan dan saran dari 

penulis 
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