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ABSTRAK

COMPLEMENTARY FILTER PEMBACA NILAI SUDUT PADA
KESEIMBANGAN ROBOT HUMANOID.

(2016 : X1V + 75 Halaman + 46 Gambar + 2 Tabel + 10 Lampiran)

GHALIB UHARZA TANJUNG

0613 3033 0968

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI TEKNIK TELEKOMUNIKASI
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Robot humanoid menyerupai manusia dengan segala struktur penggeraknya. Pada
saat bergerak maupun berjalan, diperlukanlah keseimbangan agar tidak terjatuh,
modul MPUG6050 menjadi komponen penting robot karena dapat memberikan
respon terhadap sudut sumbu X referensi dan sumbu Y referensi, pembacaan
sudut masih memiliki noise jika tidak difilter terlebih dahulu. Complementary
filter merupakan jawaban untuk mengurangi noise tersebut. Dalam laporan ini
dijelaskan perancangan complementary filter yaitu dengan keluaran nilai dari
accelerometer yang diumpankan ke low pass filter dan keluaran nilai dari
gyroskop yang integrasikan dengan keluaran sudut sebelumnya dan diumpankan
ke high pass filter lalu dikombinasikan untuk mendapatkan sudut yang lebih
stabil, dengan mengatur koefisien filter dan waktu sampling yang mempengaruhi
pembaruan sinyal sudut. Nilai sudut tersebut akan menjadi nilai sensor untuk di
proses ke sistem PID yang menghasilkan nilai keluaran yang diintegrasikan
dengan pulsa pada servo. Pada pengujian di laporan ini penulis mendapatkan nilai
untuk pembacaan sudut yang paling stabil untuk eksperimen ini yaitu dengan a
atau nilai koefisien filter = 0,96 dan dt atau waktu sampling = 10 ms.

Kata Kunci : Complementary Filter , Humanoid, Accelerometer, Gyroscope,
Modul MPU6050



ABSTRACT

COMPLEMENTARY FILTER READERS ANGLE VALUE ON THE
BALANCE HUMANOID ROBOT

(2016 : X1V + 76 Page + 46 Image + 2 Table + 10 attachment)

GHALIB UHARZA TANJUNG

0613 3033 0968

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI TEKNIK TELEKOMUNIKAS
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Humanoid robot resembles a human being with all the driving structure. While on
the move or walk, it requires the balance to keep from falling, the module robot
MPUG050 is an important component because it can provide a response to the
anglereference X axis and reference Y axis, the angle reading still hasanoiseif it
not filtered out beforehand. Complementary filters are the answer to reduce the
noise. In this report described the design of the complementary filter is the output
value of the accelerometer is fed to the low pass filter, and the output value of
gyroscope that is integrated with the output of the previous angle fed to the high
pass filter and then combined to obtain the angle is more stable, by setting the
filter coefficients and the sampling time which affects the update angle signal.
The angle value will be the value of the sensor to the process to the PID system
which generates output values that are integrated with the servo pulses. In this
report the authors got value for reading the most stable angle for this experiment
isan asymbol or filter coefficient = 0.96 and dt or filter sampling time = 10 ms.

Keywords: Complementary Filter, Humanoid, Accelerometer, Gyroscope,
MPU6050 module
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