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ABSTRAK

Teknologi mobile robot sudah dipakei secara meluas sejak tahun 80-an
Seiring perkembangan telnologi terutama teknologi kompuler, tekaologi robot
juga berkembangy dengan pesar, Saat ini robot tidak lagi dikendalikan oleh
mantisia pamun robat harus mampu menvelesaikan masalah layalbna manusia,
Untuk it dibutuhkan  pengontrolan yang  berbasis  kecerdasan  buaron,
Berdasarkan model dari plant yang dikendalifan pada masalah pengendalion
gerak robot otonom ini produk Al yang sangat cocok digunakan yaitu Algoritma
Crenetik

Robot henya diberikan titik awal dan titik akhir, robot akan mencari rule
terpendek dan bebas dari rintangan, Untuk ite dolam sistem kendali robot ofonom
ini direpresemtasikan oleh dua buah sistem yang saling berinderaksi satu dengan
vearg latnya vaitu path finder dan pengendali robat. Penentuan lokasi yang akan
menfadi titik tufuan sementara robot ofonom ditentukan olek GA path finder,
Pengendalian posisi digtur dengan mengubah-ubah heading don kecepaion
kendaraan yang ditentukan oleh GA pengendali robo.

Dari hasil simulasi yang didapathan Algoritma CGenetik deped diyrenakan
dalem pengendalian gerak robot otonom. Agar hasil yang didapatkan lebif
oplimum penggrundan operator operatar algoritma genetik dan penentuan range
variabel harus diperhatikan. Pada GA path finder nilei optimum akan didapar
dergan menggunakan one point crossover dan uniform mutation sedangkan pada
GA pengendali akan lehih cocok menggunakan 2- point crassover dan one point
mutration. Sementara ity untuk batasan variabelnva pada GA path finder range r-

nya dari O sampai 0.05 dan sudutnya dari _ % sampai ©. Untuk GA kendali range,
2 2

nilai v dari O sampal 0073, nilai sudut heading dari _® sampai ® dan nilai t-nva
2 2

dari ) sampai 71

Kata kunci : Robot Oronom, Algoritma Genetik, Path Finder



BAB 1

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Teknologi mabile robot sudah dipakal secara meluas sejak tahun Bl-an.
Pada awalnya, aplikasi robot hampir tfidak dapat dipisahkan dengan dunia
industri schingga muncul istilah robot industd yang hanya berupa robol armr alau
manipulator, Seiring perkembangan teknologi terutama teknologi komputer
kemudian muncul istilah robot fumanoid animaloid, dan sehapainva. Bahkan
cini dalam indusiri spesifik seperti industr perfilman, industr angkasa luar dan
industd pertahanan atau mesin perang, robot grm atau manipulator bisa jadi
hanva menjadi bagian saja dan sistem robot secara keseluruhan,

Dari seei fungsinya robot tidak lagi hanya sebagai pendamping kerja
=z=nusia malah sekarang robot menggantikan kinerja manusia secara utuh, Robot
sdak lagl dikendalikan olch manusia namun roboel harus mampu menyelesakan
—=zalah layaknya manusia. Untuk itu dibotubkan pengontrolan yang berbasis
cecerdasan buatan. Kecerdasan Buatan (Artificial ftelligence) dalam robotik
=2='zh supatu alporitma (yang dipandang) cerdas yang diprogramkan ke dalam
comtmoler robol, Penpertian cerdas di sini sanpat relatif, karena terpantung dari sisi
=ams sesorang memandang [1].

Penggunaan Al dalam kontroler dilakukan untuk mendapatkan sifat
ek kontroler, Secara klasik, kootrol P, 1 [ atan kombinasi, tidak dapat
=esuukan adaptasi terhadap perubahan dinamik sistem selama operasi karcna

sezemeter P 1 odan [ itu secara teoritis hanya mampu memberikan efek kontrol



terbaik pada kondisi sistem vang sama ketika parameter tersebut di-tune, T
sinilah kemudian dikatakan bahwa kontrol klasik ini “helum cerdas™ karena helum
mampu mengakomodast  sifal-sifat  nonlinicritas  atau  perubahan-perubahan
dinamik, baik pada sistem robot itu sendiri maupun terhadap perubahan beban
atau gangguan lingkungan [1].

Denpgan semakin cepatnya perkembangan hardware dan software berbagai
prodduk Al telah berhasil dibangen dan digunakan dalam kehidupan sehari-hari.
Beberapa motoda vang mendapal perhatian cukup besar saat ini diantaranya
Jaringan Svaral” Tiruan, Logtka Fuzzy dan Evolutionary Computation (EC) yang
dalam perkembangannya EC terbagi menjadi Evelution Strategics (ES),
Evalutionary  Programming (EP), Genefic  Alporithm  (GA) dan  Gemelik
Programming ((7P) [2][3]. Berdasarkan model dar plant yang dikendalikan
Algoritma penetik sangat cocok digunakan pada penjejakan lintasan robot otonom
karena GA sangat cocok digunakan untuk persoalan yang ramit dan komplek dan
aga apabila belum ada teknik optimasinya [2][3]]4].

1.2 Tujuan Penelitian

Penelitian i bertujuan uniuk

a, Membuat pemodelan sistem robot car like wvehicle dan lingkungan

yang akan dilalul robot tersebut

b, Membual simulasi pergerakan robotl dengan menggunakan Algontma

Gienetik
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BAB Y

PENUTLUP

Kesimpulan

Dari data yang didapal maka dapal diambil kesimpulan schagai berikut:

. Faktor utama yang berpengarub  dalam  sistemn kemuodi robot bergerok

otonom  ini adalah posisi robot yang dipengaruhi oleh sudul feading dan
kecepatan robot keluaran dari GA 2

Hasil simulasi vang sudah ada menenjukkan bahwa sistem kendah GA
terbukti  dapat  menemukan nilal vang optimum  dengan  presentase

keherbasilan 95%.

. Pemiliban operator dalam GA sangatlah penting, pada GA {path finder) yang

jumlah gennya sedikit sebaiknya mengpunakan ome poind crossover don
uriform mutation, dan pada GA kendali yang jumlah gennya cukup besar
sebatknya mengpunakan operalor 2-poiad crossover dar uniform mutation.

Penetapan batasan variabel yang tepat jupa sangal mempengaruhi performa

sistemn. Pada GA path finder range r-nya dari () sampai 0,05 dan sudutnya dan

_% sampai % Untuk GA kendali range, nilai v dari () sampai (L0735, nilai

sudut heading dari —% summpai % dan nilai t-nya dari 0 sampai 70
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