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ABSTRAK

Penggunaan sensor EMG dan sensor IMU dalam robotika telah banyak
diaplikasikan di berbagai bidang. Banyak penelitian yang telah dilakukan
untuk membuat lengan robot yang berkolaborasi dengan lengan manusia.
Namun, tantangan yang harus dihadapi dalam membaca sinyal EMG adalah
menghilangkan noise yang tidak perlu dan menghaluskan pembacaan sinyal
akselerometer. Oleh karena itu, sistem sensor pada penelitian ini bertujuan
untuk menciptakan pembacaan sinyal EMG yang halus yang mampu
mengidentifikasi gerakan tangan dan membaca perpindahan oleh sensor
IMU. Sinyal EMG akan melalui proses filter hardware seperti low pass filter,
high pass filter, notch filter, rektifikasi, dan amplifikasi. Sinyal EMG juga
akan diterapkan moving average filter. Sedangkan pembacaan sensor IMU
akan diterapkan median filter dan moving average untuk membaca nilai
akselerasi. Dari hasil penelitian yang dilakukan, rangkaian filter yang telah
dibuat mampu melewatkan sinyal pada rentang frekuensi 60 Hz hingga 1 kHz
dan mampu mengidentifikasi gerakan fleksi jari-jari dan ekstensi jari-jari,
serta saat otot bisep berkontraksi. Selanjutnya, akurasi pembacaan sensor
IMU untuk nilai sudut roll adalah 98,88% dengan kepresisian 99,64%.
Sedangkan untuk pengukuran perpindahan dari sensor IMU didapatkan hasil
akurasi rata-rata pada tiap sumbu sebesar 89,54%, dan kepresisian pada
sumbu x sebesar 93,28%, kepresisian pada sumbu y sebesar 96,2%, dan
kepresisian pada sumbu z sebesar 69,87%.

Kata kunci: Elektromiogram, filter, akselerometer, robotika.
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ABSTRACT (English)

The use of EMG sensors and IMU sensors in robotics has been widely applied
in various fields. A lot of researches have been done to create a robotic arm
that collaborates with a human arm. However, the challenges that must be
faced in reading EMG signals are removing unnecessary noise and
smoothing the accelerometer signal readings. Therefore, the sensor system in
this study aims to create a smooth EMG signal reading that is able to identify
hand movements and read displacements by the IMU sensor. The EMG signal
will go through hardware filter processes such as low pass filter, high pass
filter, notch filter, rectification, and amplification. EMG signal will also be
applied moving average filter. While the IMU sensor reading will be applied
median filter and moving average to read the acceleration value. From the
results of the research conducted, the filter circuit that has been made is able
to pass signals in the frequency range of 60 Hz to 1 kHz and is able to identify
finger flexion and finger extension movements, as well as when the biceps
muscle contracts. Furthermore, the accuracy of the IMU sensor reading for
the roll angle value is 98.88% with 99.64% precision. As for the measurement
of displacement from the IMU sensor, the average accuracy in each axis is
89.54%, and the precision in the x-axis is 93.28%, the precision in the y-axis
is 96.2%, and the precision in the z-axis is 69.87%.

Keywords: electromyogram, filters, accelerometers, robotics.
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