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Implementation RAM Based Neural Networks On Robot Car Navigation System
With efficiency Data Memory

Ongky Ramadona

Abstract

Robot car navigation systems is desirable to control the movement of the
robot system of the car. Car Navigation System robot has been developed for
various applications as well as to help in problem solving. Several studies have
been conducted on a navigation system that uses RAM-based neural network
method. Such as research that addresses the issue arisitektur, memory usage in the
learning capacity of neural networks and improve the resilience of the methods
necessary to increase the generalizability and speed training and simple hardware
implementation, the absence of environmental efficiency pattern classification.
This research utilizing neural network-based method that is capable mengefisiensi
RAM memory used for the navigation system.

This study begins by designing a computer program using the C # language.
Program design results are used to test the navigation system using a number of
Pattern Classification 5 environment using infrared sensors and showed that the
sensors S1, S2 and S4 success rate of 96.47% for the furthest distance and the
success rate for the closest distance at 99, 22%. Sensor S3 and S5 to the success
rate of 97.65% for the furthest distance and the success rate for the shortest
distance is equal to 99.31% as well as the movement of the robot when the robot
car better read each environment pattern as had been trained on artificial neural
network-based RAM is consistent with the efficient use of memory data by 5 bits
where each data adalah10000b, 01110b, 01101b, 01010b

Key Words : Navigation System, RAM, Neural Network, Efficiency data
memory, robot car.



Implementasi Ram Based Neural Networks Pada Sistem Navigasi Robot Mobil

Dengan Efisiensi Data Memori

Ongky Ramadona

Abstrak

Sistem navigasi robot mobil adalah pergerakan yang diinginkan untuk
kendali pada suatu sistem Robot mobil. Sistem Navigasi robot mobil telah banyak
dikembangkan untuk berbagai aplikasi serta untuk membantu penyelesaian
masalah. Beberapa penelitian telah dilakukan pada sistem navigasi yang
menggunakan metode jaringan syaraf berbasis RAM. Seperti penelitian yang
membahas masalah arisitektur, kapasitas penggunaan memori dalam pembelajaran
dari jaringan syaraf dan meningkatkan ketahanan dari metode diperlukan
peningkatan kemampuan generalisasi serta kecepatan pelatihan dan implementasi
hardware sederhana, tanpa adanya efisiensi klasifikasi pola lingkungan. Penelitian
kali ini memanfaatkan metode jaringan syaraf tiruan berbasis RAM yang mampu
mengefisiensi Memori yang digunakan untuk sistem navigasi.

Penelitian ini dimulai dengan merancang sebuah program komputer
dengan menggunakan bahasa C#. Program hasil rancangan tersebut digunakan
untuk menguji sistem navigasi dengan menggunakan sejumlah Pola Klasifikasi
lingkungan dengan menggunakan 5 sensor infra merah dan didapatkan hasil
bahwa Sensor S1, S2 dan S4 tingkat keberhasilan sebesar 96,47% untuk jarak
terjauh dan tingkat keberhasilan untuk jarak terdekat sebesar 99,22%. Untuk
Sensor S3 dan S5 tingkat keberhasilannya sebesar 97,65% untuk jarak terjauh dan
tingkat keberhasilan untuk jarak terdekat adalah sebesar 99,31% serta pergerakan
robot lebih baik ketika robot mobil membaca masing-masing pola lingkungan
seperti yang telah dilatih pada jaringan syaraf tiruan berbasis RAM hal ini sesuai
dengan efisiensi penggunaan data memori sebesar 5 bit dimana masing-masing
data tersebut adalah10000b, 01110b, 01101b, 01010b dan 01001b .

Kata kunci  : Sistem navigasi, RAM, Jaringan Syaraf Tiruan, efisiensi data
memori, robot mobil.
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Robot adalah sebuah alat mekanik elektronik yang dapat melakukan tugas
fisik, baik menggunakan pengawasan dan kontrol manusia, ataupun menggunakan
algoritma program yang telah didefinisikan terlebih dulu (kecerdasan buatan).
Robotik memiliki unsur yang sedikit berbeda dalam ilmu-ilmu dasar atau terapan
yang lain dalam perkembangan. Iimu dasar biasanya berkembang dari suatu asas
atau hipotesis yang kemudian diteliti secara metode. IImu terapan dikembangkan
setelah ilmu-ilmu yang mendasarinya berkembang dengan baik. Sedangkan ilmu
robotik lebih sering berkembang melalui pendekatan praktis pada awalnya.
Kemudian melalui suatu pendekatan atau perumpamaan dari hasil pengamatan
perilaku makhluk hidup atau benda/mesin [1].

Robot dalam spesifikasi mobile, akan berkerja lebih baik jika diberikan sistem
navigasi, hal ini diperlukan untuk menuntun pergerakan robot. Pengendalian
untuk navigasi robot adalah output yang diinginkan dalam membuat suatu kendali
pada robot. Untuk pengendali robot telah digunakan pengendali dengan
menggunakan kecerdasan buatan yang telah banyak sekali berkembang salah
satunya adalah model jaringan syaraf tiruan [2].

Jaringan Syaraf tiruan tanpa bobot ini memiliki beberapa kemampuan yang
lebih seperti skema pembelajaran yang sederhana waktu eksekusi yang sangat
cepat dan siap untuk di implementasikan pada hardware [1] serta sangat cocok
untuk system mikrokontroller berbasiskan waktu nyata. Berbeda dengan jaringan

syaraf berbobot, ada beberapa algoritma pembelajaran dimana pelatihan untuk



masing-masing jaringan hanya berjalan satu epoch. Beberapa penelitian telah
dilakukan pada sistem navigasi yang menggunakan metode jaringan syaraf
berbasis RAM. Seperti penelitian yang membahas masalah arisitektur, kapasitas
penggunaan memori dalam pembelajaran dari jaringan syaraf dan meningkatkan
ketahanan dari metode diperlukan peningkatan kemampuan generalisasi serta
kecepatan pelatihan dan implementasi hardware sederhana [5], tanpa adanya
efisiensi klasifikasi pola lingkungan.

Kemudian dikembangkan penelitian yang difokuskan pada pengembangan
efisiensi JST dalam mengklasifikasi pola lingkungan dan menghindari halangan
[11], tanpa efisiensi penggunaan memori untuk komputasi pada jaringan
syarafnya.

Berdasarkan latar belakang diatas, pada tugas akhir ini di fokuskan pada
pengembangan efisiensi memori jaringan syaraf tiruan berbasis RAM, pada
pengolahan data sensor, untuk mengklasifikasikan pola lingkungan dan
mengenali rintangan pada sistem navigasi autonomous mobile robot dengan

sistem mikrokontroler sederhana.

1.2 Tujuan dan Manfaat
Tujuan dari tugas akhir ini adalah
1. Merancang bangun mobile robot dengan menggunakan 5 buah sensor
infra merah.
2. Mengimplementasikan metode jaringan syaraf tiruan berbasis RAM
(Weightless Neural Nerworks) pada sistem navigasi mobile robot dengan
efisiensi pada penggunaan data memori.

Adapun manfaat dari tugas akhir ini adalah



1. Dapat memberikan solusi yang baik untuk sistem navigasi autonomous
mobile robot.
2. Dapat memahami lebih jauh mengenai jaringan syaraf tiruan berbasiskan

RAM (WNNS).

1.3 Rumusan Masalah

Permasalahan yang akan dibahas pada tugas akhir ini adalah bagaimana
menerapkan efisiensi data memori pada jaringan syaraf tiruan berbasiskan RAM
(WNNSs). Kemudian bagaimana melatih jaringan syaraf tersebut sehingga
diharapkan pergerakan robot lebih baik dibandingkan dengan sebelum diberikan

kecerdasan buatan.

1.4 Batasan Masalah

Batasan masalah dalam tugas akhir ini adalah :

1. Robot merupakan mobile robot dengan 5 sensor infra merah, yang terdiri
dari 3 penempatan posisi yaitu 2 sensor di posisi KANAN (S1 dan S2), 2
sensor diposisi KIRI (S4 dan S5) dan 1 sensor diposisi DEPAN (S3),

2. Menggunakan metode jaringan syaraf tiruan berbasis RAM dalam
memproses data sensor. KANAN (10cm s.d 30cm), data sensor KIRI

(10cm s.d 30cm) dan sensor DEPAN (10cm s.d 30cm).

1.5 Metodologi Penelitian
Metode Penelitian yang akan digunakan dalam pengumpulan data untuk

penulisan laporan tugas akhir ini, yaitu :

1. Studi Literatur



Pada tahap ini dilakukan pemahaman kepustakaan yang berhubungan
dengan perancangan sistem secara umum, kepustakaan yang berhubungan
dengan robotika serta pemrograman yang dipakai. Studi literatur ini
diantaranya mengenai metode jaringan syaraf berbasis RAM,
Mikrokontroler, sensor infra merah untuk mendeteksi jarak, driver motor.
2. Metode Konsultasi
Metode ini merupakan metode konsultasi atau tanya jawab dengan dosen
pembimbing agar penulisan tugas akhir ini dapat diselesaikan dengan baik
dan benar.
3. Perancangan Sistem
Perancangan ini meliputi perancangan perangkat keras dan perancangan
perangkat lunak. Perancangan perangkat keras sistem meliputi mekanik
robot, sensor, pengaturan aktuator, perancangan sistem kontroler.
Perancangan perangkat lunak meliputi perancangan algoritma dan

pemrograman sistem.

4. Pengujian sistem
Pengujian ini meliputi, pengujian sensor jarak, pengujian rangkaian
kontroler, pengujian metode jaringan syaraf, pengujian pergerakan
aktuator, pengujian keseluruhan sistem,

5. Pembahasan hasil dan Kesimpulan



Pembahasan dilakukan dengan menganalisis data hasil pengujian sistem
dan pengambilan kesimpulan dilakukan dengan melihat hasil dari
pengujian sistem yang telah dilakukan. Setelah semua data dianalisa tahap

akhir mengambil kesimpulan dari hasil penelitian.

1.6 Sistematika Penulisan

Untuk lebih memudahkan dalam menyusun tugas akhir ini dan memperjelas
isi dari setiap bab yang ada pada laporan ini, maka dibuatlah sistematika penulisan
sebagai berikut :

BAB1 PENDAHULUAN

Bab ini berisi penjabaran secara sistematis topik yang diambil, yang terdiri
dari latar belakang, tujuan dan manfaat, rumusan masalah, batasan masalah,
metodologi dan sistematika penulisan.

BAB Il TINJAUAN PUSTAKA

Bab ini berisi dua hal penting, yaitu kerangka teori dan kerangka berfikir,
yang teridiri atas studi metode jaringan syaraf berbasis RAM, mikrokontroler
ATMega8535, sensor GP2D12, L298 dan motor dc.

BAB |1l METODOLOGI

Bab ini menjelaskan secara bertahap dan teperinci tentang langkah-langkah
(metodologi) yang digunakannya untuk mencari, mengumpulkan dan menganalisa
tema dalam penulisan TA.

BAB IV PENGUJIAN DAN ANALISA

Bab ini menjelaskan tahapan pengujian perangkat lunak dan perangkat keras

dari penelitian yang telah dilakukan, dan juga pada bab ini dilakukan analisa dari

hasil pengujian yang telah didapatkan.



BABV KESIMPULAN

Bab ini berisi tentang hasil kesimpulan dan saran hasil.
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