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ABSTRAK 

 
 Robot quadruped ketika menemui bidang permukaan miring, 

maka body robot cenderung miring mengikuti kemiringan bidang. Selain 

itu ketidakstabilan ini akan mengakibatkan pembebanan pada salah satu 

motor servo. Hal ini akan menyebabkan motor servo yang diberikan 

beban tertinggi mengalami kerusakan yang lebih cepat. Diterapkanlah 

sensor MPU6050 sebagai data sudut pembanding dan memberikan 

setpoint pada sudut 0 derajat. Namun, hasil pengukuran sinyal oleh sensor 

seringkali tidak akurat karena beberapa faktor diantaranya bias errors, 

scale factor dan time correlated noise. Oleh karena itu diterapkan 

algoritma Kalman Filter untuk meningkatkan akurasi dengan 

dikombinasikan dengan kinematika gerak menggunakan metode inverse 

kinematics. Tingkat rata-rata selisih perubahan tiap data didapatkan 

konstanta R = 100 dan Q = 0.1 dengan rata-rata selisih error kalman pitch 

sebesar 0.006 derajat dan kalman roll sebesar 0.028 derajat yang lebih 

linier. Sedangkan respon kaki robot mampu merespon kemiringan dengan 

mempertahankan posisi 0 derajat pada rentang sudut sebesar 10-20 derajat 

dengan perbandingan error sebesar 0%, sudut sebesar 30 derajat dengan 

perbandingan error sebesar 1%. Didapatkan jangkuan tiap-tiap kaki 

maksimal koordinat 12 dan jangkauan minimal koordinat 3 terhadap 

sumbu Z.  

 

Kata kunci : Quadruped, Inverse Kinematics, Kalman filter, MPU6050 
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ABSTRACT 
 

 Quadruped robot when it encounters an inclined surface plane, the 

robot body tends to tilt following the slope of the plane. In addition, this 

instability will result in loading on one of the servo motors. This will cause 

the servo motor that is given the highest load to suffer faster damage. The 

MPU6050 sensor is applied as the comparison angle data and gives a 

setpoint at an angle of 0 degrees. However, the results of signal 

measurements by sensors are often inaccurate due to several factors 

including bias errors, scale factors and time correlated noise. Therefore 

applied the Kalman Filter algorithm to improve accuracy by combining 

with the kinematics of motion using the inverse kinematics method. The 

average rate of difference in changes in each data obtained the constants 

R = 100 and Q = 0.1 with an average difference in error kalman pitch of 

0.006 degrees and a kalman roll of 0.028 degrees which is more linear. 

While the response of the robot foot is able to respond to the slope by 

maintaining a position of 0 degrees in the angular range of 10-20 degrees 

with an error ratio of 0%, an angle of 30 degrees with an error ratio of 

1%. Each foot has a maximum of 12 coordinates and a minimum range of 

3 coordinates against the Z axis. 

 
Keywords: Quadruped, Inverse Kinematics, Kalman Filter, MPU6050 
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