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BAB V 

KESIMPULAN DAN SARAN 

 

5.1 Kesimpulan 

Pada penelitian ini telah berhasil dibuat sebuah sistem pengendali arah gimbal 

3-axis menggunakan gesture kepala. Sistem pengendali yang dibuat ini dapat 

menggerakkan gimbal kearah sumbu X (roll), Y (pitch), dan Z (yaw). Maka dengan 

cara tersebut gimbal dapat dikendalikan untuk mengikuti pergerakan gesture kepala. 

Pergerakan sistem pengendali arah gimbal ini mengacu pada nilai sensor sudut 

(MPU-6050) yang dibaca oleh mikrokontroler. 

Sistem pengendali ini dapat bekerja dengan baik sesuai target yang diinginkan 

dengan melalui beberapa pengujian. Pada pengujian sensor MPU-6050, nilai error 

rata-rata sumbu Z (yaw) sebesar 2,8% lebih besar dibandingkan dengan nilai error 

rata-rata sumbu Y (pitch) dan sumbu X (roll) yaitu 0,15%. Selain itu, pengujian 

pergerakan gimbal 3-axis mengikuti gesture kepala juga memiliki nilai error rata-

rata, dimana nilai sumbu Z (yaw) lebih besar dibandingkan nilai sumbu Y (pitch) dan 

sumbu X (roll). Hal ini terjadi karena sumbu Z (yaw) terletak satu sumbu dengan arah 

gravitasi yaitu sumbu vertikal. Sistem pengendali arah gimbal ini mampu 

menggerakkan gimbal berdasarkan gesture kepala secara real time dengan akurasi 

sudut yang baik. 

Dari analisis keseluruhan pembuatan dan pengujian sistem pengendali arah 

gimbal 3-axis meggunakan gesture kepala, dapat disimpulkan bahwa alat berhasil 

dibuat dan dapat berfungsi dengan baik dengan nilai error kurang dari 3%. Hal 

tersebut sesuai dengan tujuan rancang bangun sistem pengendali arah gimbal 3-axis 

dengan menggunakan gesture kepala sebagai penggerak. 
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5.2 Saran 

Dalam pengoperasian sistem pengendali arah gimbal 3-axis ini memiliki 

sedikit kendala dimana nilai yang dihasilkan sensor MPU-6050 pada sumbu Z (yaw) 

bernilai semakin kecil dan akan berhenti/stabil pada nilai tertentu. Hal ini yang 

menyebabkan gimbal pada sumbu Z (yaw) ketika digerakkan ke berbagai arah dan 

kembali keposisi awal (90°), gimbal tidak dalam posisi lurus seperti posisi awal 

(90°). Sehingga alat sering di restart dengan cara menekan tombol off kemudian 

menekan kembali tombol on. 

 Selain itu, untuk mendapatkan nilai yang akurat seperti sumbu Y (pitch) dan 

X (roll), diperlukan sensor lain sebagai pendukung atau penghilang noise pada sumbu 

Z (yaw). Untuk meredam getaran dari sensor ke gimbal dapat juga ditambahkan 

rangkaian filter. Filter adalah suatu rangkaian pemilih frekuensi agar dapat 

melewatkan frekuensi yang diinginkan dan menahan atau membuang (by pass) 

frekuensi lainnya.       
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