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PROTOTIPE SISTEM PELONTARAN PELURU OTOMATIS
(Ronaldo)

ABSTRAK

Dengan daya tahan yang kuat, serta daya tembak yang destruktif, tank
merupakan salah satu senjata unggulan bagi seluruh pihak militer. Tank
awalnya diciptakan untuk dikendalikan oleh manusia, namun karena sifat
penggunaan tank yang berbahaya, membuat tank dapat dioperasikan tanpa
ada manusia didalamnya menjadi opsi yang ideal untuk menjaga
keselamatan operator tank. Usaha untuk membuat tank dapat bergerak
secara otomatis sudah pernah dilakukan, namun pengoperasian meriam
tank masih membutuhkan seorang operator. Tujuan dari produk ini adalah
untuk membuat prototype yang dapat menggantikan kebutuhan seorang
operator meriam di dalam tank. Sistem meggunakan algoritma image
processing seperti Oriented FAST and Rotated BRIEF (ORB), dan
monocular vision untuk mendeteksi target, dan mendapatkan jaraknya dari
meriam. Sensor ultrasonik juga digunakan untuk mendapatkan jarak target
dari meriam. Untuk menggerakan meriamnya, digunakan tiga servo pada
tiga sumbu berbeda, dan dikendalikan dengan sistem kendali proportional-
integral-derivative (PID) yang dirancang dengan metode Ziegler-Nichols
2. Untuk menembak target, digunakan perhitungan gerak parabola untuk
mendapatkan sudut elevasi yang dibutuhkan agar dapat kena target.
Prototype memiliki rata - rata akurasi sebesar 83% dari dua puluh
percobaan dengan lima jarak yang berbeda. Perhitungan gerak parabola
yang diajukan sudah berada pada jalur yang benar, namun karena struktur
yang lemah dan perhitungan mengabaikan resistansi udara dan gerakan
angin, prototype memiliki akurasi yang buruk, dan hasil yang inkonsisten.
Kata kunci: Gerak parabola, Monocular vision, ORB, PID
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AUTOMATIC BULLET LAUNCHER SYSTEM PROTOTYPE
(Ronaldo)

ABSTRACT

With a strong durability, as well as a destructive firepower, tank is one of
the ace weapons of every military force. Tank is originally created to be
controlled by a human, however due to the dangerous nature of using a
tank, making the tank able to be operated without a human inside of it
became an ideal option to ensure the safety of the tank’s operator. An
attempt to make a tank able to move automatically has been done before,
but the cannon operation still requires an operator. The purpose of this
product is to design a prototype capable of replacing the need of a human
operator inside a tank. The system uses image processing algorithm such as
Oriented FAST and Rotated BRIEF (ORB), and monocular vision to detect a
target and to obtain the distance of it from the cannon. An ultrasonic sensor
is also used for obtaining the distance of the target from the cannon. The
cannon movement uses three servos on three different angles, controlled by
a proportional-integral-derivative (PID) controller tuned using Ziegler-
Nichols 2 method. To shoot the target, it uses a projectile motion equation
to obtain the required elevation angle to hit the target. The prototype
averages 83% accuracy after twenty trials with five different distances. The
proposed prototype’s equation for the projectile motion is on the right track,
but due to weak structure and the equation ignoring external factors such as
air resistance, and wind movement, the prototype has poor accuracy, and
inconsistent results.

Keywords: Monocular vision, ORB, PID, Projectile motion
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