Sistem Pemandu Perjalanan Robot Beroda Empat Untuk Navigasi Pada Labirin
ALVIAN BUDITAMA, Bakhtiar Alldino A.S., S.Si., M. Cs.; Dr. Andi Dharmawan, S.Si., M.Cs.

Universitas Gadjah Mada, 2022 | Diunduh dari http://etd.repository.ugm.ac.id/

UNIVERSITAS
GADJAH MADA

DAFTAR ISI

HALAMAN PENGESAHAN.......ccot i ii
PERNYATAAN BEBAS PLAGIARISASI ....oooviiiiictceeeeeese e iv
KATA PENGANTAR ..ottt sttt %
DAFTAR ISH ...ttt reene e vii
DAFTAR GAMBAR ..ottt bbb IX
DAFTAR TABEL ....cooiiiiiieiese ettt sttt Xi
INTISARI .o bbbttt bbbt xii
ABSTRACT ..ttt ettt re e e e Xiii
BAB | PENDAHULUAN ..ottt 1
1.1 Latar Belakang ... 1
1.2 RUMUSAN MaSalah .........ccocoiiiiiiiiiie s 2
1.3 Batasan Masalah..........ccooeiiiiiiiiieee e 2
1.4 Tujuan Penelitian..........c.cooveiiiiiiicie e 3
1.5  Manfaat Penelitian........cccooeiviiiiieiieie e 3
1.6 Metodologi Penelitian ...........ccoiveiiiiiiiicece e 3
1.7 Sistematika PENUIISAN.........cccoiiiiieiieiecieseee e 4
BAB 1 TINJAUAN PUSTAKA. ..ottt 6
BAB [ DASAR TEORI ..ottt 10
3.1  Sistem Pemandu Perjalanan RODOL...........cccccoviiiiiiiiiicecc e 10
3.2 RODOt BErOda........ccveiiieiieieiese e 10
3.3 Kinematika Robot Beroda EmMpat..........cccccoviiiiinininiiieeiec e 11
3.4 Robot Operating System (ROS) ......ccceoieiieiieiie s 13
3.5 Rapidly-exploring Random Tree (RRT) .....cccooiiiiininiiiieecesee 14
3.6  Adaptive Monte Carlo Localization (AMCL) .......cccccoevvevvivieieeciece, 15
BAB IV ANALISIS DAN PERANCANGAN SISTEM.....c.ccoevevvieieeece e, 18
4.1 Alat dan Bahan .........cccoiieiiiie e 18
4.2 Tahapan Penelitian .........ccccooiiiiiiiic e 19
4.3 Analisis Kebutuhan SIStem .........ccooviieiiiiieie e 22
4.4  Rancangan Model SiStem ..........cccocveieiiieiicie i 23
45 Rancangan Sistem Lokalisasi dan Sistem Perencanaan Lintasan .......... 25
4.6  Rencana Algoritma Sistem Pemandu Perjalanan .............ccccccccvevvenene. 26
4.7  Rancangan Perangkat Keras.........ccocuvurieieriieie s 28
4.8  Rencana Pengujian SIStEM ........cccciveiiiieiieiie e 29
4.8.1  Pengujian Robot Menelusuri LOrong.........ccccoeevvevieieneneneninnnenns 31
4.8.2  Pengujian Robot Menelusuri Lintasan Bercabang..........c.ccccocove.ne. 31
4.8.3  Pengujian Sistem Pemandu Perjalanan ...........ccccoovvviiiiiciinnnnnns 31
BAB V IMPLEMENTASI ..ottt 33
5.1 Implementasi EIeKtroniK ..........ccccooioiiiiiiiiiiii e 33
5.2  Implementasi MekaniK ...........c.ccooiiiiiiiniieiee e 34

vii



Sistem Pemandu Perjalanan Robot Beroda Empat Untuk Navigasi Pada Labirin
ALVIAN BUDITAMA, Bakhtiar Alldino A.S., S.Si., M. Cs.; Dr. Andi Dharmawan, S.Si., M.Cs.

Universitas Gadjah Mada, 2022 | Diunduh dari http://etd.repository.ugm.ac.id/

UNIVERSITAS
GADJAH MADA

5.3  Implementasi Pola Gerak RODOL...........c.cccoviiiiiniiiiccc e 35
5.4  Impelementasi PEMEtaan ...........cccocveveiiieiisie s 36
5.5 Implementasi Sistem Pemandu Perjalanan...........c.ccocooeveiiiennnnnnnn. 37
5.6  Pelaksanaan PengUJIaN ..........ccccceviiiieiiieieeie e s 38
5.6.1  Pelaksanaan Pengujian Robot Menelusuri Lorong ........ccccceevevveenee. 38
5.6.2  Pelaksanaan Pengujian Robot Menelusuri Lintasan Bercabang..... 39
5.6.3  Pelansanaan Pengujian Sistem Pemandu Perjalanan ..................... 40
BAB VI HASIL DAN PEMBAHASAN ..ottt 41
6.1  Hubungan Node dan Topics pada ROS ..........cccccevevievecie e 41
6.2  Hasil Pengujian Robot Menelusuri LOrong..........ccoceovvveienenencnnnnne. 43
6.3  Hasil Pengujian Robot Menelusuri Lintasan Bercabang........................ 47
6.4  Hasil Pengujian Sistem Pemandu Perjalanan............cccoceveviveneninnnnne. 53
BAB VI PENUTUP ..ottt 60
7.1 KESIMPUIAN.......ooiieiic e 60
A Y 1 - 1o H USRS 60
DAFTAR PUSTAKA ..ottt 61
LAMPIRAN L.ttt e e st e e s st e e e s e b e e e e snnneeeeans 63

viii



