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HALAMAN PERNYATAAN 

Yang bertanda tangan dibawah ini : 
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Menyatakan bahwa dalam penulisan tugas akhir yang berjudul “KENDALI ROBOT 

BERODA DENGAN SMARTPHONE BERBASIS BLUETOOTH” ini merupakan 

hasil penelitian, pemikiran dan pemaparan saya sendiri., bukan hasil plagiasi dari 

karya pihak manapun, terkecuali dasar teori yang secara tertulis dirujuk dalam 

naskah ini dan disebutkan dalam daftar pustaka. Demikian surat pernyataan ini saya 

buat dengan sebenar-benarnya dan dapat dipertanggung jawabkan. 
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HALAMAN MOTTO 

 

“Hai orang-orang yang beriman, Jadikanlah sabar dan shalatmu Sebagai 

penolongmu, sesungguhnya Allah beserta orang-orang yang sabar”  

(Al-Baqarah: 153) 

 

“Allah tidak akan membebani seseorang diluar kesanggupannya” 

(AlBaqarah, 286)  

 

“Sesungguhnya sesudah kesulitan itu ada kemudahan” (QS Al-Insyirah, 6) 

 

“Hari ini berjuang, besok raih kemenangan” 

 

“Lakukan yang terbaik, kemudian berdo’alah. Tuhan yang akan mengurus 

sisanya” 
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KATA PENGANTAR 

 

Segala puji syukur Allah SWT atas limpahan rahmat dan hidayah-Nya 

sehingga dapat diselesaikannya laporan Tugas Akhir yang berjudul " Kendali Robot 

Beroda Dengan Smartphone Berbasis Bluetooth " 

Laporan ini disusun dalam rangka memenuhi syarat guna memperoleh gelar 

sarjana Jurusan Teknik Elektro Fakultas Teknik Universitas Muhammadiyah 

Yogyakarta. 

Dalam kesempatan ini tidak lupa kami mengucapkan banyak terima kasih 

kepada semua pihak yang, telah turut serta berpartisipasi, baik secara moral maupun 

metelial selama pelaksanaan Pembuatan Alat sampai dengan pembuatan laporan 

ini. Ucapan terima kasih tersebut kami sampaikan kepada : 

1. Bapak Jaza’ul Ikhsan, S.T., M.T., Ph.D. selaku Dekan fakultas teknik 

Unversitas Muhammadiyah Yogyakarta (UMY), 

2. Kepala Jurusan Teknik Elektro UMY Dr. Ramadoni Syahputra, S.T., M.T. 

yang telah memberikan berbagai bantuan untuk menyelesaikan Tugas Akhir 

ini, 

3. Dosen Pembimbing I (Anna Nur Nazilah Chamim, S.T., M.Eng.) dan Dosen 

Pembimbing II (Dr.Iswanto, S.T., M.Eng.) yang telah memberikan arahan 

dan  bimbingan selama pembuatan, dan penyusunan tugas akhir ini, 

4. Bapak Rama Okta Wiyagi, S.T., M.Eng. selaku dosen penguji  yang telah 

memberikan saran dan masukan kepada penulis dalam menyelesaikan tugas 

akhir ini, 

5. Kepada orang tua yang saya cintai, 

6. Kepada teman-teman seperjuangan di fakultas teknik elektro Unversitas 

Muhammadiyah Yogyakarta (UMY), 

7. Semua pihak yang turut membantu dalam penyusunan Tugas Akhir ini, 
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       Penulis menyadari bahwa masih banyak kekurangan dari Tugas Akhir  ini, baik 

dari materi maupun teknik penyajiannya, mengingat kurangnya pengetahuan dan 

pengalaman penulis. Oleh karena itu, kritik dan saran yang membangun sangat 

penulis harapkan. 

Semoga Tugas Akhir  ini dapat memberikan ilmu dan informasi bermanfaat 

bagi pembacanya, dan semoga amal baik mereka yang telah membantu kelancaran 

penulisan Tugas Akhir ini mendapatkan balasan dari allah SWT. 

 

 

Yogyakarta, 24 Desember 2018 

 

 

Muhammad Eki Fawzi 
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