
Tabel 3. Matriks pengujian tanpa kalman filter

P N
P 6 1
N 7 0

4.2 Analisis Hasil Pengujian

Peningkatan akurasi GPS sebesar 98,91% bisa didapat karena menggunakan kalman filter sehingga didapatk-
an akurasi yang lebih baik. Pada uji pengukuran sudut kenaikan akurasi menggunakan kalman sebesar 83,99%
.Pada deteksi kecelakaan pengujian dengan kalman filter didapat nilai precision 85,71% dan recall 75% karena
derajat rotasi roll dan pitch stabil sehingga terjadinya false positive dan false negative berkurang. Pada pengujian
tanpa kalman filter nilai precision 85,71% dan recall 46% karena tanpa kalman filter rotasi roll dan pitch tidak
stabil sehingga false negative terdeteksi pada ujicoba keadaan normal. Kemudian, menggunakan algoritma ma-
dgwick AHRS karena memiliki tingkat akurasi lebih baik 2,189% daripada Extended Kalman Filter dalam estimasi
orientasi dari objek yang bergerak, dan proses komputasinya lebih cepat 28,152% [7].

5. Kesimpulan

Pada tugas akhir ini, telah dibangun sistem pendeteksi kecelakaan dengan menerapkan algoritma madgwick
AHRS dan mengintegrasikan sensor GPS/IMU. Algoritma madgwick AHRS yang diimplementasikan dilakukan
ujicoba kemampuan deteksinya dengan simulasi kecelakaan terfiltrasi dengan kalman ataupun tanpa kalman. Ada-
pun kekurangan dari sistem ini adalah masih ada false-alarm dan tidak ada variabel kecepatan untuk menentukan
terjadinya kecelakaan. Pada saat pengujian disarankan memakai wadah yang tahan benturan.
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