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Abstrak

Perkembangan Mobile Robot Navigation berkembang sangat cepat yang mana sekarang sudah
diterapkan mobil tal mudi_dengan mendeteksi objek yang ak iagga meminimalisir
tabrakan. Simultaneo ing (S ik yang digunakan
oleh mobile robot un na daerah tersebut
tidak diketahui bent dianalisa algoritme
Extended Kalman lingkungan dan
memperkirakan posi Simulasi dilakukan
pada simulator Gaze Operating System).
Dengan memanfaatkan ROS (Robot Operal I basisnya, operating system ini bertugas
sebagai system navigasi robot yang memetakan real time dan menggerakkan robot sekaligus
melakukan pemetaan lingkungan robot dan memperKirakan posisi robot terhadap lingkungan.
Kata kunci : SLAM, EKFSLAM , Turtlebot, Gazebo,ROS
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1. Pendahuluan

Sistem navigasi mer
bergerak secara mandiri dari
dengan objek pada lingkungan,
dijalankan pada suatu tempat yang
tujuannyaa atau mengalami kegagalan a m navigasinya[1].

Simultaneous Localization And Mapping emiliki banyak metode dalam mengambil ciri
informasi dari ruang yang akan dijadikan peta, mulai dari menggunakan sensor ultrasonic, infra merah,
kamera dan juga Light Detection and Ranging(LIDAR) dan encoder untuk mendapatkan data odometry
dari robot untuk informasi lokasi awal dimana robot berada. Penggunaan odometry biasanya akan
menghasilkan error yang semakin lama semakin membesar. Untuk mengatasi hal tersebut, digunakan
filter berupa Extended Kalman Filter(EKF)[2][4].

, sehingga robot mampu
elakukan kontak langsung
kannya. Namun ketika robot
nya, sistem akan berjalan sesuai



ISSN : 2355-9365

Ada beberapa pendekatan untuk memecahkan masalah SLAM. Dua metode utama adalah Kalman
Filtering dan partikel filter. Memperkenalkan Filter Particle Rao-Blackwellized(RBPF) sebagai
pendekatan solusi untuk masalah SLAM. Pendekatan ini menggunakan sebuah filter Partikel dimana
setiap partikel memiliki peta sendiri dan menggambarkan setiap jalur yang memungkinkan[3][5].

2. Dasar Teori
2.1. Simultaneous Localization and Mapping(SLAM)

Seperti yang sudah dinyatakan, SLAM adalah singkatan dari Simultaneous Localization and
Mapping. SLAM merupakan pengembangan dari pekerjaan sebelumnya yang dilakukan oleh Hugh
Durrant-Whyte dan John J. Leonard [9] berdasarkan pekerjaan yang dilakukan oleh Smith, Self, dan
Cheeseman [10]. SLAM bersangkutan dengan masalah membangun peta lingkungan yang tidak
diketahui oleh mobile robot sementara pada saat yang sama melakukan navigasi di dalam peta tersebut
[11].

SLAM terdiri dari beberapa langkah, yaitu ekstraksi landmark, asosiasi data, state estimation, state
update, dan landmark update. Ada banyak cara untuk mengerjakan langkah-langkah tersebut [11].

SLAM terdiri dari beberapa langkah. Tujuan dari keseluruhan proses tersebut adalah
memperbaharui posisi dari robot dengan menggunakan lingkungan sekeliling. Karena odometry (yang
memberikan pengukural iSi Lrobot sering mengalami i apat bergantung
sepenuhnya dengan p i k memperbaiki
pengukuran posisi rob k yang ada di
lingkungan dan mengam
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2.2. Extended Kalman Filter (EKFSLAM)

EKFSLAM, sebuah pendekatan alternatif terhadap SLAM yang berbadasarkan particle filtering.
EKFSLAM memanfaatkan independensi kondisional yang disebabkan oleh struktuk SLAM untuk
memfaktorisasi probabil bilitas yang mempunyai di

Kalman Filter
Kalman Filter.
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ilter ditujukan untuk kasus-kasus non
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tentang posisi dari landmark EKFSLAM diatas dapat
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3. Analisis dan Perancangan Sistem
3. 1. Perancangan Sistem Keseluruhan

Implementasi EKFSLAM pada robot turtlebot ini merupakan penelitian Tugas Akhir yang
bertujuan untuk menganalisis keakuratan dari algoritme EKFSLAM

INSIALISASI
ETIKA LAsER

EKF SLAM

!

MAPPING
AENGENALI VAZE

TARGET FALSE ROBOT

MOVE

TARGET TRUE

Pada gambaran umum sistem diatas an bahwa Mobile Robot Navigation memulai
mengenali suatu lingkungan yang belum dikena® dengan inisialisasi yaitu jika Target = False And
Obstacle = False artinya jika tidak ada target dan Obstacle maka robot mulai bergerak mengaktifkan
vision sensor berupa kamera dan pada saat bersamaan laser range akan aktif sebagai tanda mapping
sudah berjalan. Lalu diproses pada algoritma Convolutional Neural Network(CNN) untuk
mengklasifikasi o atau Obstacle jika, dite ot akan menghindari
dengan sudut kon nggunakan laser seb telah berubah akibat
obstacle, dan men xtended Kalman Filt sistem kendali pada
mobile robot. Out ah membuat suatu g apping sehingga pada
saat bernavigasi bi rakan pada saat linta rget ditemukan maka,
robot akan berhent
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3. 2. Perancangan EKFSLAM
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Gambar 2 Diag

Pada diagram alir sistem diatas menunjukkan bahwa Mobile Robot Navigation disertakan laser
range yang bertujuan untuk mengenali lingkungan yang belum pernah diketahui. Kemudian dengan
menggunakan algoritma Extended Kalman filter untuk melakukan Localization dan Mapping lokasi
yang tidak dikenal at instruksi STOP saat r

4. Pengujian Siste

4. 1. Hasil Penguiji
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4. 2. Pengujian 20 partikel

Pengujian dengan 20 partikel

Pada awalnya saat robot berada di posisi awal yaitu di (0,0) atau di tengah peta partikel yang
merepresentasikan adanya peluang robot belum terlihat lalu ketika robot berjalan mengikuti dinding
sebelah kiri dan menyusuri semua peta partikel akan berkumpul dan mulai menggambarkan posisi robot
yang sebenarnya. Posisi robot di dalam peta hanya dapat dilihat melalui RViz sedangkan hasil pemetaan



ISSN : 2355-9365 e-Proceeding of Engineering : Vol.6, No.1 April 2019 | Page 1405

dapat disimpan dalam bentuk gambar bertipe PGM. Sistem navigasi menggunakan left wall following
akan lebih terlihat ketika robot menghadapi halangan di depannya. Robot akan mendeteksi keberadaan
dinding sebelah kiri, jika tidak ada maka robot akan berbelok ke kiri. Namun jika terdapat dinding
disebelah Kiri dan depan robot maka robot akan berbelok ke kanan. Proses pengambilan keputusan ini
dapat memakan waktu dan terkadang dapat berdampak pada akurasi peta yang dihasilkan. Proses
pemeetan dan lokalisasi akan berhenti jika mendapat mendapat masukan dari user. Waktu simulasi yang
dibutuhkan untuk 20 partikel yaitu 30 menit.

4. 3. Pengujian 40 partikel

Pada awalnya saat robot berada di posisi awal yaitu di (0,0) atau di tengah peta partikel yang
merepresentasikan adanya peluang robot belum terlihat lalu ketika robot berjalan mengikuti dinding
sebelah kiri dan menyusuri semua peta partikel akan berkumpul dan mulai menggambarkan posisi robot
yang sebenarnya. Posisi robot di dalam peta hanya dapat dilihat melalui RViz sedangkan hasil pemetaan
dapat disimpan dalam bentuk gambar bertipe PGM. Sistem navigasi menggunakan left wall following
akan lebih terlihat ketika robot menghadapi halangan di depannya. Robot akan mendeteksi keberadaan
dinding sebelah kiri, jika tidak ada maka robot akan berbelok ke kiri. Namun jika terdapat dinding
disebelah kiri dan de maka robot akan berbelok ke kanan. Proses bilan keputusan ini
dapat memakan wak dihasilkan. Proses
pemeetan dan lokalis aktu simulasi yang
dibutuhkan untuk 40

4. 4. Pengujian 60 p

Pada awalnya saat robot berada ,0) atau di tengah peta partikel yang
merepresentasikan adanya peluang robot belum lalu ketika robot berjalan mengikuti dinding
sebelah kiri dan menyusuri semua peta partikel akan Berkumpul dan mulai menggambarkan posisi robot
yang sebenarnya. Posisi robot di dalam peta hanya dapat dilihat melalui RViz sedangkan hasil pemetaan
dapat disimpan dalam bentuk gambar bertipe PGM. Sistem navigasi menggunakan left wall following
akan lebih terlihat ketika robot menghadapi halangan di depannya. Robot akan mendeteksi keberadaan
dinding sebelah Kiri, a robot akan berbelok a terdapat dinding
disebelah kiri dan de bilan keputusan ini
dapat memakan wak dihasilkan. Proses
pemeetan dan lokalis aktu simulasi yang
dibutuhkan untuk 60
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