RANCANG BANGUN SISTEM KENDALI KAPAL CEPAT
TANPA AWAK DENGAN METODE PENGOLAHAN CITRA

TUGAS AKHIR
Diajukan Guna Memenuhi Persyaratan Untuk Mencapai Drajat
Strata-1 Pada Prodi Teknik Elekrto Fakultas Teknik

Universitas Muhammadiyah Yogyakarta

FAHMI ALIFIAN

20130120064

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRO FAKULTAS TEKNIK
UNIVERSITAS MUHAMMADIYAH YOGYAKARTA
2017



RANCANG BANGUN SISTEM KENDALI KAPAL CEPAT
TANPA AWAK DENGAN METODE PENGOLAHAN CITRA

TUGAS AKHIR

Diajukan Guna Memenuhi Persyaratan Untuk Mencapai Derajat
Strata-1 Pada Prodi Teknik Elekrto Fakultas Teknik

Universitas Muhammadiyah Yogyakarta

Disusun Oleh :
FAHMI ALIFIAN
20130120064

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRO FAKULTAS TEKNIK
I/NIVERSITAS MIIHAMMADIVAHVOCYAKARTA



HALAMAN PERNYATAAN

Yang Bertanda tangan dibawah ini :

Nama : FAHMI ALIFIAN
Nim : 20130120064

Jurusan : Teknik Elektro

Dengan ini saya menyatakan bahwa Skripsi ini tidak terdapat karya yang pernah
diajukan untuk memperoleh gelar kesarjanaan disuatu perguruan tinggi, ini
merupakan hasil karya tulis saya sendiri dan bukan menjiplak hasil karya orang
lain, semua yang tertulis dan dikutip di skripsi ini disebutkan dalam daftar pustaka.

Yogyakarta, 4 Agustus 2017

Yang menyatakan,

~

Fahmi Alifian



HALAMAN PERSETUJUAN

SKRIPSI

RANCANG BANGUN SISTEM KENDALI KAPAL CEPAT TANPA
AWAK DENGAN METODE PENGOLAHAN CITRA

Disusun Oleh:
Fahmi Alifian

20130120064

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRO FAKULTAS TEKNIK
UNIVERSITAS MUHAMMADIYAH YOGYAKARTA
YOGYAKARTA
2017

Telah diperiksa dan disetujui pada tanggal:

4 Agustus 2017

Mengetahui,
Dosen Pembimbing I Dosen Pembimbing 11
Anna Nur Nazilah C. S.T., M.Eng Rama Okta Wivagi. S.T,. M.En

NIP:- 1076006270050 12001 NIK: 1041017201 5041220070



MOTTO
“Tidak ada kegagalan kecuali engkau bersungguh-sungguh dan istigomah”
-Fahmi Alifian-
“Saya belum gagal Saya baru saja menemukan 10.000 cara yang tidak akan
berhasil”
-Nikola Tesla-
“Cari dan taklukkanlah dunia hanya untuk beribadah kepada Allah SWT”
-Imam Al Ghazali-

“llmu itu lebih baik daripada harta. llmu menjaga engkau dan engkau menjaga
harta. llmu itu penghukum (hakim) dan harta terhukum. Harta itu kurang apabila
dibelanjakan tapi ilmu bertambah bila dibelanjakan "

-Ali bin Abi Talib-

“Karena sesungguhnya sesudah kesulitan itu ada kemudahan,
sesungguhnya sesudah kesulitan itu ada kemudahan. Maka apabila kamu
telah selesai (dari sesuatu urusan), kerjakanlah dengan sungguh-sungguh
(urusan) yang lain dan hanya kepada Tuhanmulah hendaknya kamu
berharap.”

-OS. Al Insyirah (94:5-8)-
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