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RANCANG BANGUN SENDOK PARKINSON  

MENGGUNAKAN KALMAN FILTER 

 

Oleh 

MUHAMMAD ANDIKA FADILLA 09030581721029 

 

Abstrak 

 Penelitian ini dimaksudkan untuk membuat rancang bangun alat bantu makan 

berupa sendok yang dikhususkan untuk penderita parkinson. Rancang bangun 

sendok penderita parkinson dalam penelitian ini mengunakan sensor 3-axis 

gyroscope accelerometer MPU-6050, mikrokontroler ESP32, dan servo SG-90 

untuk menstabilkan posisi sendok akibat getaran tangan penderita parkinson. Data 

yang diperoleh dari penelitian ini adalah sensor MPU-6050 yang mendeteksi 

getaran tangan penderita lalu data tersebut distabilkan menggunakan metode 

Kalman Filter yang berfungsi untuk meminimalisir error pada sensor MPU-6050. 

Kata Kunci : ESP32, Kalman Filter, MPU-6050, Penyakit Parkinson, Sendok 

Parkinson, Servo SG-90. 
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DESIGN OF PARKINSON SPOON USING  

KALMAN’S FILTER 

 

By 

MUHAMMAD ANDIKA FADILLA 09030581721029 

 

Abstract 

 This research is intended to make a spoon-assisted food aid design specifically for 

Parkinson's sufferers. The design of the scoop of Parkinson's sufferers in this study 

uses a 3-Axis gyroscope accelerometer MPU-6050 sensor, ESP32 microcontroller, 

and SG-90 stepper motor to stabilize the position of the spoon due to the vibrations 

of Parkinson's sufferers. The data obtained from this study is the MPU-6050 sensor 

that detects the patient's hand vibrations and then the data is stabilized using the 

Kalman Filter method which serves to minimize errors on the MPU-6050 sensor. 

Keywords : ESP32, Kalman Filter, MPU-6050, Parkinson Diseases, Parkinson 

Spoon, SG-90. 
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BAB I  

PENDAHULUAN 

  

1.1  Latar Belakang  

Perkembangan dunia teknologi informasi dari hari ke hari semakin 

bertambah pesat. Hampir seluruh aspek kehidupan manusia kini tidak terlepas dari 

pengaruh teknologi. Teknologi dapat mempermudah seseorang dalam melakukan 

segala hal, seperti halnya dalam dunia kedokteran dan kesehatan yang akhir – akhir 

ini kian berkembang. Karena atas dasar hal itu, kebutuhan akan teknologi robotik 

yang dapat membantu manusia di dalam bidang kesehatan menjadi semakin tinggi. 

Penyakit parkinson merupakan penyakit yang paling umum, terutama pada 

lanjut usia. Penyakit parkinson adalah sebuah penyakit progresif neurodegenerative 

yang menyebabkan kekurangan kontrol motor progresif, kognitif, dan visual. Hal 

itu menunjukan bahwa penyakit parkinson merupakan penyakit kedua yang paling 

sering dijumpai setelah penyakit Alzheimer dan mempengaruhi bagian terbesar 

populasi dari lanjut usia. Pada tahun 2015 jumlah lansia sebanyak 20 juta 

berdasarkan data BPS, dan 200.000 orang diantaranya menderita parkinson[1]. 

Banyak penelitian untuk merancang perangkat bantu makan bagi penderita 

parkinson. Kebanyakan rancangan perangkat merupakan perangkat yang 

menggantikan alat penyuapan makan kepada penderita.  

Salah satu metode yang dapat digunakan untuk alat bantu penderita 

Parkinson ini menggunakan sensor MPU-6050 untuk mendeteksi dan merasakan 

getaran tangan penderita. Tiga buah servo SG-90 digunakan untuk menstabilkan 
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posisi sendok makan penderita. Dan mikrokontroler ESP32 digunakan untuk 

memproses keseluruhan program. Lalu penggunaan kalman filter adalah untuk 

mengurangi noise yang tinggi dari hasil keluaran sensor MPU-6050. 

Berdasarkan uraian diatas, maka dalam projek akhir ini, dengan segala 

pertimbangan penulis mengambil judul Rancang Bangun Sendok Parkinson 

Menggunakan Kalman Filter . 

 

1.2 Tujuan  

Tujuan dari pembuatan projek akhir ini yaitu untuk merancang prototype 

sendok parkinson yang bisa bermanfaat untuk penderita parkinson yang telah 

diimplementasikan kalman filter agar pembacaan sensor lebih akurat. 

 

1.3 Manfaat   

Adapun manfaat yang didapatkan dari pembuatan projek akhir ini yaitu:  

1. Mendapatkan alat prototype sendok parkinson yang bisa menstabilkan dan 

menjadi alat bantu makan untuk penderita parkinson. 

2. Mempermudah para penderita parkinson untuk memakan (menyuap) 

makanannya sendiri. 

3. Terciptanya suatu sendok khusus untuk penderita parkinson yang dapat 

menstabilkan secara autonomous menggunakan sensor MPU-6050 yang telah 

diimplementasikan kalman filter agar pembacaan data sensor lebih akurat. 
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1.4 Batasan Masalah  

Batasan masalah dari laporan projek akhir ini antara lain sebagai berikut: 

1. Mikrokontroler yang digunakan untuk menstabilkan gerakan sendok parkinson 

adalah ESP32. 

2. Sensor yang digunakan untuk mendeteksi gerakan tangan penderita parkinson 

merupakan sensor MPU-6050. 

3. Servo yang digunakan untuk menggerakan sendok parkinson adalah servo SG-

90. 

4. Bahasa pemrograman yang digunakan untuk memprogram sendok parkinson 

adalah bahasa C dengan software Arduino IDE 1.8.5.  

5. Menggunakan kalman filter untuk menstabilkan nilai yang telah dibaca oleh 

sensor MPU-6050. 

6. Percobaan dilakukan dalam skala laboratorium di Fakultas Ilmu Komputer 

Universitas Sriwijaya. 

  

1.5 Metodologi Penelitian   

Adapun tahapan-tahapan metode penelitian yang digunakan pada projek akhir ini 

sebagai berikut :  

1.  Metode Literatur   

Pada tahapan metode ini penulis melakukan studi pustaka dengan mencari serta 

mengumpulkan berbagai sumber referensi berupa literature yang terdapat pada 

buku, internet maupun sumber lainnya tentang “ESP32, servo SG-90, sendok 

parkinson, sensor MPU-6050, dan kalman filter”.  
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2.  Metode Konsultasi   

Pada tahapan metode ini penulis melakukan konsultasi dengan orang – orang 

yang memiliki pengetahuan dan pengalaman terhadap permasalahan didalam 

projek akhir yang dibuat oleh penulis.  

3.  Metode Perancangan Sistem   

Pada tahapan metode ini penulis melakukan rancangan terhadap sistem baik 

berupa software maupun hardware.  

4.  Metode Pengujian   

Pada tahapan metode ini penulis melakukan pengujian terhadap rancangan  

sistem yang dibuat apakah sistem dapat bekerja sehingga diperoleh data yang 

akurat dari hasil pengujian projek ini.  

5.  Metode Analisa dan Kesimpulan   

Pada tahapan metode ini penulis melakukan analisis dari pengujian sistem 

dengan tujuan untuk mengetahui kekeurangan dari hasil penelitian projek akhir, 

sehingga dapat digunakan untuk pengembangan penelitian selanjutnya dan 

setelah menganalisa dibuatlah kesimpulan dari hasil pengujian. 

 

1.6 Sistematika Penulisan 

Projek akhir ini ditulis dalam beberapa bagian dan masing-masing bagian terbagi 

dalam sub-sub bagian. Secara sistematika projek akhir ini disusun sebagai berikut: 

1. Bab I Pendahuluan 

Pada bab ini penulis mengemukakan secara garis besar mengenai latar belakang 

pengambilan judul projek akhir. 
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2. Bab II Tinjauan Pustaka 

Dalam bab ini dijelaskan tentang teori-teori yang digunakan sebagai landasan 

dan kerangka pikiran yang akan digunakan dalam penelitian serta istilah – istilah 

dan pengertian – pengertian yang berhubungan dengan penelitian. 

3. Bab III Perancangan Alat 

Pada bab ini menjelaskan tentang tata cara membangun alat yang akan dibuat, 

yang terdiri dari diagram alir perancangan alat secara keseluruhan, diagram blok 

rangkaian secara keseluruhan, skematik rangkaian alat, serta bentuk fisik alat. 

4. Bab IV Hasil Dan Pembahasan 

Pada bab ini Menjelaskan tentang hasil pengujian alat dan analisa tentang hasil 

pengujian alat yang telah dibuat. 

5. Bab V Kesimpulan Dan Saran 

Pada bab ini merupakan bab terakhir yang berisikan tentang kesimpulan dari 

projek akhir yang telah dilaksanakan dan saran-saran dari penulis. 
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