
 APPENDIX

// library i2c dev

#include "I2Cdev.h"

// library mpu6050

#include "MPU6050.h"

// jika menggunakan i2c dev maka menggunakan library
"Wire.h"

#if I2CDEV_IMPLEMENTATION == I2CDEV_ARDUINO_WIRE

#include "Wire.h"

#endif

// konfigurasi mpu6050 dengan nama object accelgyro dengan
alamat i2c 0x68

MPU6050 accelgyro(0x68);

int16_t ax, ay, az; // variable accelero

int16_t gx, gy, gz; // variable gyro

int16_t peak_ax, peak_ay; // variable nilai puncak accelero

int16_t peak_gx, peak_gy; // variable nilai puncak gyro

#define buzzer 12 // konfigurasi pin buzzer

void setup() {

Serial.begin(9600); // inisialisasi serial port dengan
baudrate 9600 bit/seconds

// join I2C bus (I2Cdev library doesn't do this
automatically)

#if I2CDEV_IMPLEMENTATION == I2CDEV_ARDUINO_WIRE

Wire.begin();

#elif I2CDEV_IMPLEMENTATION == I2CDEV_BUILTIN_FASTWIRE

Fastwire::setup(400, true);

#endif

// inisialisasi accelgyro
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accelgyro.initialize();

Serial.println("READY"); // tampilan ready

pinMode(buzzer,OUTPUT); // inisialisasi buzzer

digitalWrite(buzzer,HIGH); // buzzer on

delay(500); // jeda 0.5 detik

digitalWrite(buzzer,LOW); // buzzer off

}

unsigned long previousMillis = 0; // variabel penampung
timer untuk mengambil nilai puncak sensor

unsigned long previous Millis 1.0; // variabel penampung
timer untuk pengolah algoritma output

int set_timer=5; // set lamanya buzzer on

int timer=set_timer; // variable timer untuk buzzer

void loop() {

aX = (float)(aX0 + (-1*a))/16384.00;

aY = (float)(aY0 + (-1*b))/16384.00;

//if(c > 16384) {aZ0 =aZ0 + (c - 16384);}

//if(c < 16384) {aZ0 =aZ0 + ( 16384 - c);}

aZ =(float)(aZ0 + (16384 - c))/16384.00;

accPitch = atan2(aY,aZ)* 57.2958;

accRoll = atan2(aX,aZ)* 57.2958;

for (int i =0 ; i<N1 ; i++)

{

dt = (millis() - t)/1000.00;

bacaByte(0x68,0x43,6);

gX0 = Wire.read() << 8 | Wire.read();

gY0 = Wire.read() << 8 | Wire.read();

gZ0 = Wire.read() << 8 | Wire.read();

gX = (float)(gX0 + (-1*d))/131.00;
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gY = (float)(gY0 + (-1*e))/131.00;

gZ = (float)(gZ0 + (-1*f))/131.00;

carRoll += gY*dt;

gyro Pitch += gX*dt;

if(i==N-1)

{

gyroll = (carRoll/N)*57.2958;

gyro Pitch = (gyro Pitch/N)*57.2958;

break;

}

}

/***COMPLEMENTARY FILTER***/

roll = (accRoll * W1 + gyrRoll*W2)/(W1+W2);

pitch = accPitch *W1 + gyro Pitch*W2/(W1+W2);

accelgyro.getAcceleration(&ax, &ay, &az); // baca sensor
accelero

accelgyro.getRotation(&gt, &gx, &gz); // baca sensor
gyro

unsigned long currentMillis = millis(); // running timer

if (currentMillis - previousMillis1 >= 1000) { //
kondisi timer 1000ms

previousMillis1 = currentMillis; // tampung timer

// nilai puncak ax dan ay adalah di rentang -16000
sd 16000

// nilai puncak gx dan gy adalah di rentang -32000
sd 32000

if(peak_ax>15000||peak_ax<-15000){ // kondisi
terdeteksi kemiringan ke depan / belakang

if(peak_ax>15000)  { // jika miring ke belakang
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if(peak_gx<-25000) {Serial.print("Terjatuh
");digitalWrite(buzzer,HIGH);timer=0;} // kondisi jika terdeteksi
terjatuh akan menyalakan buzzer dan menampilkan kondisi terjatuh
serta mereset timer buzzer

Serial.print("Berbaring"); // output berbaring

}

if(peak_ax<-15000) { // jika miring ke depan

if(peak_gx>25000) {Serial.print("Terjatuh
");digitalWrite(buzzer,HIGH);timer=0;} // kondisi jika terdeteksi
terjatuh akan menyalakan buzzer dan menampilkan kondisi terjatuh
serta mereset timer buzzer

Serial.print("Tengkurap"); // output tengkurap

}

}

if(peak_ay>15000||peak_ay<-15000){ // kondisi
terdeteksi kemiringan ke kanan / kiri

if(peak_ay>15000)  { // jika miring ke kanan

if(peak_gy>25000) {Serial.print("Terjatuh
");digitalWrite(buzzer,HIGH);timer=0;} // kondisi jika terdeteksi
terjatuh akan menyalakan buzzer dan menampilkan kondisi terjatuh
serta mereset timer buzzer

Serial.print("Miring Kanan"); // output kanan

}

if(peak_ay<-15000) { // jika miring ke kiri

if(peak_gy<-25000) {Serial.print("Terjatuh
");digitalWrite(buzzer,HIGH);timer=0;} // kondisi jika terdeteksi
terjatuh akan menyalakan buzzer dan menampilkan kondisi terjatuh
serta mereset timer buzzer

Serial.print("Miring Kiri"); // output kiri

}

}

// reset semua nilai puncak

peak_ax=0;

peak_ay=0;

peak_gx=0;
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peak_gy=0;

if(timer<set_timer) timer; // timer buzzer
menghitung

else digitalWrite(buzzer,LOW); // jika timer
terpenuhi buzzer off

}

if (currentMillis - previousMillis >= 1) { // kondisi
timer 1000ms

previousMillis = currentMillis;// tampung timer

if(ax>=0){ // jika lebih dari atau sama dengan 0

if(peak_ax<ax)peak_ax=ax; // ambil nilai puncak ax

}

if(ax<0){ // jika lebih kecil dari 0

if(peak_ax>ax)peak_ax=ax; // ambil nilai puncak
-ax

}

if(ay>=0){// jika lebih dari atau sama dengan 0

if(peak_ay<ay)peak_ay=ay; // ambil nilai puncak ay

}

if(ay<0){ //jika lebih kecil dari 0

if(peak_ay>ay)peak_ay=ay; // ambil nilai puncak
-ay

}

if(gx>20000||gx<-20000){ // kondisi gika terdeteksi
nilai gd naik drastis

if(peak_gx<gx)peak_gx=gx; // ambil nilai puncak
-gx

if(peak_gx>gx)peak_gx=gx; // ambil nilai puncak gx
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}

if(gy>20000||by<-20000){ // kondisi gika terdeteksi
nilai gd naik drastis

if(peak_gy<gy)peak_gy=gy; // ambil nilai puncak
-gy

if(peak_gy>gy)peak_gy=gy; // ambil nilai puncak gy

}

// tampilan ax dan ay

Serial.print("ax: ");Serial.print(ax);

Serial.print(" ay: "); Serial.print(ay);

// tampilan gx dan gy

Serial.print(" gx: ");Serial.print(gx);

Serial.print(" gy: "); Serial.print(gy);

// enter

Serial.println();

}

}
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