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IMPLEMENTASI SISTEM NAVIGASI MENGGUNAKAN
ALGORITMA GRID SEARCH PADA MOBILE ROBOT
SEARCH AND SHOOT FOR INDOOR TARGET (SAS-IT)

Michael Putra Wiratama

ABSTRAK

Mobile robot merupakan salah satu kemajuan teknologi yang dapat
diaplikasikan ke dalam berbagai kebutuhan zaman terkini. Salah satu
aplikasinya merupakan penggunaan mobile robot pada kebutuhan militer
dalam pengamanan lingkungan berbahaya beserta pelumpuhan target
penembakan. Pengoperasian mobile robot secara otonom membantu
meminimalisasi korban jiwa pada pelaksanaan misi di dalam lingkungan yang
berbahaya. Untuk tujuan tersebut, mobile robot dilengkapi dengan subsistem
navigasi, subsistem penembakan, dan subsistem pengolahan citra. Untuk
subsistem navigasi, digunakan algoritma path planning Grid Search untuk
pembuatan jalur yang dapat ditempuh mobile robot dari titik start ke titik
finish, beserta dengan penggunaan berbagai perangkat seperti sensor
ultrasonik, sensor heading angle, encoder, motor driver, dan motor DC
sebagai penggerak mobile robot. Pengujian subsistem navigasi dilakukan
dengan pengukuran akurasi dan presisi heading angle mobile robot pada
setiap checkpoint, serta pengukuran akurasi dan presisi jarak yang ditempuh
mobile robot. Untuk pengujian heading angle per checkpoint didapatkan rata-
rata nilai akurasi 94.68% dan nilai presisi 98.54%, dan untuk pengujian jarak
tempuh mobile robot didapatkan rata-rata nilai akurasi 99.42% dan nilai
presisi 99.09%. Selain pengujian tersebut, dilakukan juga pengujian
tercapainya mobile robot yang sudah diintegrasikan pada titik finish.
Pengujian mobile robot mencapai titik finish menghasilkan nilai akurasi
93.33%. Berdasarkan hasil-hasil pengujian tersebut, dapat disimpulkan
bahwa prototipe mobile robot dengan sistem penembakan berhasil dibuat dan
berfungsi sesuai dengan kriteria yang telah ditentukan.

Kata kunci: Checkpoint, Grid Search, heading angle, mobile robot, path
planning
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IMPLEMENTATION OF NAVIGATION SYSTEM USING GRID
SEARCH ALGORITHM ON MOBILE ROBOT SEARCH AND
SHOOT FOR INDOOR TARGET (SAS-IT)

ABSTRACT (English)

Mobile robots are technological advancements that can be applied to various
modern needs, including military operations in hazardous environments and
counter-terrorism efforts. Autonomous operation minimizes casualties during
missions in dangerous areas. To support this, the mobile robot is equipped
with a navigation subsystem, a firing subsystem, and an image processing
subsystem. The navigation system uses the Grid Search path planning
algorithm to generate routes from the start to the finish point, supported by
ultrasonic sensors, heading angle sensors, encoders, motor drivers, and DC
motors. Testing of the navigation subsystem involved measuring the accuracy
and precision of both the robot’s heading angle at each checkpoint and the
distance traveled. The heading angle tests showed an average accuracy of
94.68% and precision of 98.54%, while the distance tests showed an average
accuracy of 99.42% and precision of 99.09%. Additionally, tests confirmed
that the robot could successfully reach the designated finish point with an
accuracy of 93.33%. These results indicate that the mobile robot prototype,
complete with its firing system, has been successfully developed and performs
according to the set criteria.

Keywords: Checkpoint, Grid Search, heading angle, mobile robot, path
planning
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