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BAB |

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang Masalah

Autonomous mobile robot adalah sebuah perangkat mekanis yang bersifat
programmable dan multitasking yang mampu bergerak bebas di lingkungan yang
terdapat rintangan, menjalankan berbagai jenis fungsi, dan memperoleh informasi
lingkungan melalui sensor (Hosain, dkk, 2015). Beberapa contoh aplikasi dari
autonomous mobile robot adalah pengiriman paket, pembersihan, pertanian,
transportasi atau navigasi (Gomez, 2015).

Autonomous mobile robot navigation melibatkan self-steering dari robot
berdasarkan sumber daya komputasi. Pendekatan yang terpenting pada autonomous
mobile robot navigation adalah path planning. Permasalahan path planning
berkaitan dengan pencarian jalur dari lokasi mulai menuju ke lokasi tujuan. Path
planning dapat diklarifikasikan menjadi dua yaitu global dan local path planning
(Oroko & Nyakoe, 2012). Pada global path planning, pengetahuan atau informasi
sudah diketahui oleh robot berdasarkan peta, sel, kisi, dan lain-lain. Sedangkan
untuk local path planning, robot tidak mempunyai informasi atau pengetahuan
terhadap lingkungan yang diberikan dan robot harus dapat mendeteksi lingkungan
yang dilalui oleh robot tersebut untuk dapat menghindari rintangan yang tersedia
dan dapat merencanakan lintasan menuju target (Buniyamin N., dkk, 2011).
Permasalahan pada autonomous mabile robot navigation telah berhasil diselesaikan

dengan menggunakan Determinisctic algorithm dan Nondeterministic algorithm.

1

Implementasi evolutionary neural..., Johanes Immanuel, FTI UMN, 2019



Evolutionary algorithm merupakan gabungan antara deterministic algorithm
dan nondeterministic algorithm. Evolutionary algorithm telah digunakan untuk
menyelesaikan permasalahan pada autonomous mobile robot navigation (Pandey,
dkk, 2017). Evolutionary Neural Network (ENN) merupakan sebuah kombinasi
pada jaringan syaraf tiruan (Artificial Neural Network) dan prosedur pencarian
evolusioner atau evolutionary searching procedure (Nikoo, 2015). Algoritma
Genetika merupakan salah satu dari evolutionary algorithm yang terinspirasi oleh
proses seleksi alam (Wong & Fang, 2012).

Arora, dkk (2014) telah berhasil mengimplementasikan Algoritma Genetika
pada robot path planning di dalam lingkungan yang dinamis dan membandingkan
CPU Time yang dihasilkan dengan penelitian yang dilakukan oleh Gigras & Gupta
pada tahun 2014 tentang perbandingan antara Particle Swarm Optimization (PSO)
dan Ant Colony Optimization (ACO) pada robot path planning. Algoritma Genetika
menghasilkan CPU Time terendah yaitu selama 26 detik sedangkan untuk PSO
selama 267 detik dan ACO selama 123 detik.

Yanti & Nur (2017) telah berhasil mengimplementasikan jaringan syaraf
tiruan dengan backpropagation pada sistem kontrol robot line follower yang
menghasilkan nilai Mean Square Error (MSE) kurang dari 0.02%. Robot line-
follower merupakan salah satu jenis robot path planning yang bersifat global.

Xin, D., dkk (2004) telah berhasil mengimplementasikan jaringan syaraf
tiruan dan algoritma genetika pada global path planning di dalam lingkungan statis
menghasilkan waktu komputasi sebesar 3000ms dan telah membuktikan bahwa
jaringan syaraf tiruan dan algoritma genetika dapat diterapkan pada lingkungan

yang dinamis. Dari latar belakang permasalahan di atas, untuk mendapatkan sebuah
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solusi supaya autonomous mobile robot navigation dapat diterapkan pada local

path planning di dalam lingkungan statis dengan solusi yang optimal maka

dibutuhkan penelitian tentang Implementasi Evolutionary Neural Network pada

Simulasi Autonomous Mobile Robot Navigation.

1.1

Rumusan Masalah

Berdasarkan kebutuhan yang dijelaskan sebelumnya, masalah yang

dirumuskan adalah sebagai berikut.

1.

1.2

Bagaimana cara mengimplementasikan Evolutionary Neural Network untuk
simulasi autonomous mobile robot?

Bagaimana pengaruh populasi terhadap jumlah generasi yang dihasilkan?
Bagaimana pengaruh desain arsitektur jaringan syaraf tiruan terhadap jumlah

generasi yang dihasilkan?

Batasan Masalah

Beberapa batasan masalah dapat didefinisikan sebagai berikut.

Simulasi menggunakan lima sensor. Kelima sensor tersebut adalah sensor
Kiri, sensor kanan, sensor serong Kiri, sensor serong kanan, dan sensor tengah.
Sensor tersebut digunakan sebagai input dari sistem

Panjang deteksi sensor yang digunakan dalam simulasi ini adalah 15cm
Simulasi hanya menggunakan satu jenis peta

Jenis peta yang digunakan dalam simulasi ini adalah peta yang tidak memiliki
perulangan

Populasi yang digunakan adalah 50, 60, dan 75

Maksimal hidden layer yang digunakan adalah 2 hidden layer
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1.3 Tujuan Penelitian

Berdasarkan rumusan masalah, tujuan dari dilakukannya penelitian ini adalah

sebagai berikut.

1.

1.4

Mengimplementasikan Evolutionary Neural Network untuk simulasi
autonomous mobile robot

Mengetahui pengaruh populasi terhadap jumlah generasi yang dihasilkan
Mengetahui pengaruh desain arsitektur jaringan syaraf tiruan terhadap jumlah

generasi yang dihasilkan

Manfaat Penelitian

Manfaat yang diharapkan dari implementasi Evolutionary Neural Network

untuk simulasi autonomous mobile robot adalah penelitian ini dapat digunakan

sebagai acuan untuk penelitian selanjutnya terkait dengan Evolutionary Neural

Network dan Autonomous Mobile Robot.

1.5

1.

Sistematika Penulisan

BAB | PENDAHULUAN

Bab ini terdiri latar belakang, rumusan masalah, batasan masalah, tujuan
penelitian, manfaat penelitian, dan sistematika penulisan

BAB || LANDASAN TEORI

Bab ini menjelaskan landasan teori dari penelitian yang dilakukan, seperti
simulasi, algoritma genetika, jaringan syaraf tiruan, dan evolutionary neural

network.
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BAB |1l METODOLOGI DAN PERANCANGAN SISTEM

Bab ini berisikan metode penelitian yang digunakan dan perancangan sistem.
Perancangan sistem yang dimaksud, yaitu perancangan use case diagram,
class diagram, sequence diagram, dan desain antarmuka.

BAB IV IMPLEMENTASI DAN UJI COBA

Bab ini berisi implementasi dan hasil dari uji coba sistem yang telah
dibangun.

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN

Bab ini terdiri atas kesimpulan dan hasil pengujian sistem dan saran untuk

pengembangan sistem di kemudian hari.
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