5.

Kesimpulan

Berdasarkan analisis dan hasil pengujian Kalman filter pada modul sensor gyroscope MPUG050 untuk
kendali game interaktif, dalam pengujian ini didapatkan kesimpulan:

1.

3.

Prototype game interaktif berhasil dibangun dengan menggunakan mikrokontroler Arduino Nano dan
modul sensor gyroscope MPUG050.

Terdapat 2 skenario pengujian yaitu skenario pengujian pada mode test dan skenario pengujian mode
game di Prototype yang dibangun. Dimana scenario pengujian pada mode test dilakukan dengan cara
membandingkan antara pitch dan roll referensi aktual yang dihasilkan dari gyroscope sensor yang ada
pada smartphone dengan pitch dan roll yang sudah di-filtering dengan Kalman Filter. Kemudian mode
Game pada Prototype berhasil dirancang dengan batasan-batasan yang sudah ditentukan.

Algoritma Kalman filter dapat diimplementasikan dengan baik dan mampu memfilter noise yang ada
pada data mentah (raw) sensor yang digunakan pada penelitian ini yaitu modul sensor gyroscope
MPUG050. Pengujian terhadap mode test pada Prototype menghasilkan akurasi yang baik mendekati
referensi aktual dari modul sensor MPU6050 tersebut. Rata - rata error yang dihasilkan dari data tanpa
filter untuk ke 4 arah pengujian, kiri, kanan, atas dan bawah yaitu sebesar 1760.839% untuk sumbu X
(Roll) dan 450.714% untuk sumbu Y (Pitch). Rata - rata error yang dihasilkan dari data Kalman filter
untuk ke 4 arah pengujian, kiri, kanan, atas dan bawah yaitu sebesar 14.319% untuk sumbu X (Roll) dan
9.357% untuk sumbu Y (Pitch). Ini membuktikan bahwa Kalman filter mempunyai rata-rata error yang
lebih kecil dibandingkan tanpa filter untuk pengujian sumbu X dan Y pada 4 arah pengujian dan tingkat
kemiripan antara referensi aktual dan Kalman filter sudah baik dan bisa digunakan pada modul sensor
MPU6050.
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