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ABSTRAK 

 

Pada saat ini, banyak kontraktor melakukan pengujian tahan gempa sebelum 

malakukan pembangunan gedung bertingkat, tujuan uji tersebut guna untuk 

menyelamatkan orang – orang dari bahaya gempa bumi yang sering kali datang 

dengan tiba – tiba. Dalam dunia konstruksi bangunan hal paling di takutkan adalah 

bencana alam yaitu angin yang kencang, gempa bumi dan banjir, tinggal di daerah 

yang rawan gempa memang lah sangat membahayakan terlebih dengan sekejap 

gedung – gedung percakar langit dapat rata dengan tanah, berbagai inovasi terus di 

kembangkan untuk mengatasi persoalan yang ada. Di Indonesia sendiri, tidak 

sedikit daerah yang rawan dengan gempa bumi. Maka dari itu perlu adanya alat 

monitoring pergerakan sudut pada gedung dan simulator tuned mass damper. 

Metode yang digunakan dalam perancangan simulator ini adalah Arduino Mega 

2560, Sensor MPU-6050, dan Motor Stepper Nema 17.  Perancangan simulator ini 

telah berhasil diimplementasikan dalam bentuk Rancang Bangun Monitoring 

Pergerakan Sudut Pada Gedung Untuk Simulasi Gempa Dengan Tuned Mass 

Damper Berbasis Arduino Mega 2560 dan dapat mendeteksi pergerakan sudut yang 

dihasilkan dari simulator gempa. Pada pengujian Sensor MPU-6050 berhasil 

mendeteksi sudut dan memiliki keakurasian  sebesar 98,4%. Sehingga simulator ini 

dapat bekerja sesuai dengan perancangan. 

 

 

 

Kata Kunci: Tuned Mass damper, Simulator, Monitoring, Sensor MPU-6050, 

Motor Stepper Nema 17 
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ABSTRACT 

 

At this time, many contractors carry out earthquake resistance tests before starting 

the construction of high-rise buildings, the purpose of these tests is to save people 

from the dangers of earthquakes that often come suddenly. In the world of building 

construction, the most feared thing is natural disasters, namely strong winds, 

earthquakes and floods. Living in an earthquake-prone area is indeed very 

dangerous, especially when skyscrapers can be leveled to the ground. Various 

innovations continue to be developed to overcome existing problems. In Indonesia 

there are many areas that are prone to earthquakes. Observe it is necessary to have 

a Tuned Mass Damper simulator tool and monitoring the angle movement on the 

building. The method used in the design of this simulator is Arduino Mega 2560, 

MPU-6050 Sensor, and Nema 17 Stepper Motor. The design of this simulator has 

been successfully implemented in the form of a Tunned Mass Damper Simulator 

Design and can detect angular movements resulting from an earthquake simulator. 

In testing the MPU-6050 sensor managed to detect angles and has an accuracy of 

98.4%. So that this simulator can work according to the design. 

 

 

Keywords: Tuned Mass Damper, Simulator, Monitoring, Sensor MPU-6050, 

Motor Stepper Nema 1


