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DAFTAR ISTILAH
No. Istilah Arti
1. Grid adalah salah satu bagian dari GED-map
2. GED-map adalah kependekan dari Grid-Edge-Depth map dan

merupakan citra yang berisi informasi jarak dan posisi relatif
objek yang terdeteksi obek kamera yang digunakan oleh robot
beroda pada penelitian ini. Citra ini berasal dari informasi
depth map yang disubsitusikan nilai pikselnya ke piksel yang
bernilai 1 dari citra hasil deteksi tepi (edge). Kemudian
hasilnya dibagi-bagi menjadi 5 grid secara vertikal dan 5 grid
secara horizontal sehingga berjumlah total 25 grid. Masing-
masing grid kemudian di hitung nilai minimalnya dan menjadi
nilai jarak terdekat objek yang terdeteksi dan berada pada
posisi grid tersebut. Kata map melekat pada kata depth map.

3. xKuning adalah nilai posisi koordinat x dari lampu kuning yang

terdeteksi.

4. yKuning adalah nilai posisi koordinat y dari lampu kuning yang

terdeteksi.

5. Sistem adalah sistem penggerak robot yang menggunakan empat
penggerak buah roda omni direction yang disusun sedemikian
holonomic memungkinkan robot untuk bergerak kesegala arah.

6. Obstacle dalam penelitian ini adalah benda atau objek yang digunakan

sebagai penghalang gerakan robot beroda, baik yang
diletakkan di depan secara tegak lurus terhadap robot maupun
di bagian depan serong kanan maupun serong kiri dari robot.
7. Master adalah berupa sebuah laptop yang berfungsi untuk melakukan
controller proses dari akuisisi citra menggunakan kamera stereo,
melakukan pra pemrosesan, membangun GED-map hingga
memutuskan arah gerak yang perintahnya akan diteruskan ke
perangkat slave controller pada proses navigasi robot beroda
pada penelitian ini.
8. Slave adalah serangkaian perangkat keras yang terdiri atas sebuah
controller mikrokontroler berbasis sistem arduino dengan empat buah
penggerak, motor dc dan juga regulator tegangan serta baterai,
dan keseluruhan perangkat ini berfungsi menerima perintah
yang terkodekan huruf abjat dari master controller untuk arah
pergerakan robot.
9. Field of view adalah area yang dapat dilihat oleh kamera stereo yang
digunakan pada penelian ini, baik secara horizontal maupun

vertikal.
10. | Laser Range Adalah sensor berbasis sinar laser yang digunakan untuk
Finder mengukur jarak suatu objek .
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11.  Map based Sistem navigasi yang menggunakan representasi peta ruang
atau lingkungan sebagai dasar navigasinya.
12. | Map buiding Sistem navigasi yang secara bersamaan membangun

representasi peta ruang atau lingkungan, dan kemudian
memanfaatkannya sebagai dasar navigasi berikutnya.

13. | Mapless Sistem navigasi yang tidak secara eksplisit menggunakan
representasi peta ruang atau lingkungan tempat navigasinya
14.  Sistem Sistem yang berisi aturan-aturan yang memutuskan arah gerak
keputusan robot dengan masukan berupa informasi jarak dan posisi
berbasis aturan  rq|atif objek dari Grid-Edge-Depth map.
15. | Goal Titik tujuan dari navigasi
16. | Obstacle Penghalang navigasi robot beroda yang berupa kursi ukuran

20 x 20 x 40 cm, meja belajar lipat, dan kotak berukuran 40 x
10 x 40 cm.



