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Implementasi System Navigasi Gacobot (Carbage Collector Robot)
mengunakan metode FKN (Fuzzy Kohonen Network)-Color Blob Filtering
pada contoh kasus distribusi limbah padat rumah tangga menuju tempat

pembungan sementara (TPS)

Wahyu Gunawan (09011381520066)
Jurusan Sistem Komputer, Fakultas llmu Komputer, Universitas Sriwijaya

Email: wahyulelek22@gmail.com

Abstrak

Gacobot adalah pengumpulan sampah dan mengantarkan sampah ke tempat
pembungan sementara (TPS) dan robot yang merupakan integrasi dari sistem robot
Mobile dan robot non-Mobile, yaitu robot seperti mobil robot sistem dan
manipulator robot sebagai sistem sampah grabber. Sistem GACOBOT juga
mengintegrasikan sensor ultrasonik dan sistem navigasi mengunkan kompas serta
kamera sebagai sistem dukungan GACOBOT, Proses pengumpulan sampah dengan
pengkondisian sensor ultrasonik depan, maka grabber menyesuaikan sampah dan
memasukkannya ke dalam wadah sampah sementara robot dipasang oleh robot.
Setelah GACOBOT mengankut sampah maka akan di hantarkan ke tempat
pembungan sementara (TPS) dengan mengikuti intuksi dari server pada system yg
telah di pasang, Proses pembuangan sampah pada (TPS) telah berhasil dengan
melewati rintangan dan menuju titik yang telah di tentukan.

Kata kunci: Pengumpul samPah, sistem navigasi, distribusi limbah padat, tempat

pembungan sementara.
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Implementation of Gacobot System navigation (Carbage Collector Robot)
using method FKN (Fuzzy Kohonen Network)-Color Blob Filtering on

instances of household solid waste distribution to temporary landfill (TPS)

Wahyu Gunawan (09011381520066)
Computer Engineering, Faculty of Computer, Universitas Sriwijaya

Email: wahyulelek22@gmail.com

Abstract

Gacobot is garbage collection and delivers garbage to the paired page
Adviesraad (TPS) and the liquid robot integration of mobile robot system and non-
Mobile robot, namely robots such as robot car system and robot manipulator as
garbage grabber system. The GACOBOT system also integrates an ultrasonic
sensor and the swing-up navigation system as well as a camera as a GACOBOT
support system, a garbage collection process with an ultrasonic front conditioning
sensor, the grabber adjusts the trash and puts it in a garbage container Adviesraad
robot installed by the robot. After Gacobot Mengankut Trash will be sent to the
page Adviesraad (TPS) by following the intuksi of the server on the system YG
changed in pairs, the process of disposal of garbage on (TPs) can succeed with the

obstacles and the glory of the point that is set.

Keywords: Garbage collector, navigation system, solid waste distribution,

temporary Dumpsite.
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BAB I PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Kehadiran sampah merupakan salah satu persoalan yang dihadapi oleh
masyarakat. Keberadaan sampah tidak diinginkan bila dihubungkan dengan faktor
kebersihan, kesehatan, kenyamanan dan keindahan (estetika). Bencana banjir biasanya
dikarenakan terlalu banyaknya sampah [1]. Salah satu faktor yang mempengaruhi
lingkungan adalah masalah pembuangan dan pengelolaan sampah. Sampah adalah
bahan buangan sebagai akibat dari aktivitas manusia yang merupakan bahan yang
sudah tidak dapat dipergunakan lagi [2].

Pendistribusian limbah rumah tangga yang kurang berkala merupakan salah satu
penyebab penumpukan limbah tersebut. Kurangnya kesadaran manusia dalam
pendistribusian limbah rumah tangga yang menyebabkan bencana alam. Pengelolaan
sampah dengan konsep Reduce- Reuse- Recycling (3R) merupakan pengelolaan
sampah terpadu ramah lingkungan dan berbasis masyarakat dalam upaya mengurangi
sampah sejak di sumber[3]. Oleh sebab itu diperlukan sistem atau lembaga
pendistribusian limbah rumah tangga seperti pegawai kebersihan umum yang setiap
harinya mengambil dan mendistribusikan limbah rumah tangga ke tempat pembuangan
umum, keterbatasan manusia dari segi kesehatan dan istirahat merupakan salah satu
kendala pendistribusian limbah sampah secara berkala, untuk menangani kasustersebut
diperlukan suatu sistem yang dapat menggantikan peran manusia dalam
pendistribusian limbah rumah tangga.

TPS merupakan fasilitas yang terletak dekat dengan daerah perumahan
ataukomersial. TPS digunakan untuk menerima dan menampung sampah dari
kendaraan pengumpul hingga dapat dipindahkan ke kendaraan transfer yang lebih
besar untuk dibuang kembali ke TPA, pusat pengolahan (seperti limbah untuk tanaman
energi) atau fasilitas pengomposan. Terkadang TPS juga menyediakan fasilitas

pemilahan sampah dan recycle [4].



Robot secara definisi ialah suatu alat yang bisa meringankan pekerjaan manusia,
perancangan robot yang dapat mendistribusikan sampah pada suatu tempat ke tempat
yang lain dapat mengatasi penumpukan limbah rumah tangga. Sistem robot yang
diharapkan dapat membawa beban tertentu dan membawanya, dari kasus car-like robot
atau mobile robot yang memiliki sistem penggerak 4 buah roada sangat lah ideal untuk
mengagkat beban secara seimbang. Robot diciptakan sebagai alat bantu manusia.
Dengan melihat peran robot yang semakin besar, dituntut adanya metode- metode baru
untuk penyempurnaan teknologi robot mobil ini [5].

Robot bergerak di lingkungan yang tidak diketahui telah menjadi salah satu area
penelitian aktif dalam Robotika. Hal ini membutuhkan sejumlah kemampuan
heterogen seperti kemampuan untuk mencapai lokasi tertentu secara real time untuk
kejadian tak terduga, untuk menentukan posisi robot, dan untuk beradaptasi perubahan
lingkungan. Baru-baru ini, robot Mobile sedang secara ekstensif digunakan dalam
berbagai bidang yang membentang dari tindakan sederhana untuk pelaksanaan lanjutan
mereka. Setiap implementasi robot Mobile menyiratkan konsep tertentu dan solusi
rekayasa mampu mengatasi masalah yang muncul pada tingkat yang berbeda[6].

Robot bergerak otonom memiliki kelebihan dalam hal sistem navigasi dan
pengenalan pola lingkungan sekitar [6]. Dengan kelebihannya tersebut maka campur
tangan manusia bisa dikurangi atau dihilangkan sama sekali, sehingga robot tersebut
bisa disebut cerdas. Namun robot ini memiliki kelemahan pada daya tahan bergerak,
hal ini disebabkan oleh daya yang terintegrasi pada robot tersebut harus diisi ulang
(charge) pada waktu tertentu.

Navigasi dalam robot Mobile tertanam tidak hanya menghindari hambatan
berdasarkan input sensor tetapi juga memahami sifat lingkungannya, ingat seiring
waktu skenario dipahami seperti, mengingat mereka dan bergaul dalam waktu persepsi
lingkungan yang menyerupai Satu sama lain.

Fuzzy-kohonen Network (FKN) teknik ini dimanfaatkan, untuk mengintegrasikan
kemampuan belajar yang diawasi dan dasar aturan logika Fuzzy. Teknik ini
menjelaskan bahwa mengurangi untuk memesan pengalaman tersebut untuk mencapai

yang diperlukan properti penalaran spasial dan temporal dengan menggunakan memori



berbasis penalaran. Strategi adalah robot Mobile harus memiliki kemampuan untuk
mengenali dan menghafal lingkungan, membangun pemetaan yang diinginkan antara
persepsi pengetahuan manusia dan gerakan yang tepat dari robot Mobile[6].

Blob Detection adalah algoritme untuk menentukan suatu grup dari piksel yang
saling berhubungan atau tidak. Algoritma ini biasanya digunakan untuk
mengidentifikasi objek yang terpisah. Algoritme ini digunakan untuk mengetahui
jumlah objek dalam suatu citra. Proses pemetaan suatu objek akan menelusuri tiap
piksel pada baris yang ada dan memberikan label pada piksel tetangga yang bernilai
255. Satu blob merepresentasikan satu objek dan menentukan batas terkecil dan
maksimal setiap objek untuk mengurangi kesalahan mendeteksi objek yang
berdekatan[7]. Kedua metode ini menghasilkan performa yang baik karena lebih
sederhana dan menghemat waktu komputasi. Untuk itulah dipilih metode Fuzzy
Kohonen Network (FKN) dan Color blob filtering pada contoh kasus distibusi limbah
padat pada rumah tangga menuju tempat pembuangan sementara(TPS) pada penelitian

ini.

1.2 Perumusan Masalah

Adapun perumusan masalah secara umum yaitu bagaimana merancang garbage
collector robot (GACOBQOT) yang dilengkapi dengan sistem navigasi untuk mengenali
objek tempat pembuangan sementara (TPS) dan mampu mendistribusikan limbah
rumah tangga.

Adapun permasalahan khusus dalam tugas akhir ini dirumuskan sebagai berikut:

1. Bagaimana mobile robot dapat mengenali objek tempat pembuangan sementara
(TPS) berdasarkan objek tempat pembuangan sementara (TPS) yang telah
tersimpan.

2. Bagaimana garbage collector robot (GACOBOT) mampu mendistribusian limbah
padat pada objek tempat pembuangan sementara (TPS)

3. Bagaimana mengontrol garbage collector robot (GACOBOT) menggunakan
Fuzzy Kohonen Network (FKN) dan Color Blob Filtering.



1.3 Batasan Masalah

Selain perumusan masalah diatas, juga terdapat batasan masalah pada tugas akhir

ini, antara lain:

1.

Objek tempat pembuangan sementara (TPS) ditentukan mengunakan titik
kordinat tertentu, yang telah di asumsikan bahawa di titik kordinat itu adalah

tempat pembuangan sementara (TPS) dan masih berupa prototype.

2. Pengambilan data garbage collector robot (GACOBOT) dalam pendistribusian
limbah padat hanya menggunakan satu robot dan tidak digabungkan dengan
robot lain.

3. Percobaan dilakukan dalam skala laboratorium di Fakultas llmu Komputer
Universitas Sriwijaya.

1.4 Tujuan

Secara umum tujuan dari tugas akhir ini yaitu menghasilkan sistem garbage

collector robot yang dilengkapi dengan manipulator untuk mengenali tempat

pembuangan sementara (TPS) dalam mendistribusikan limbah padat rumah tangga.

Adapun tujuan khusus dari tugas akhir ini adalah sebagai berikut:

1.

Menghasilkan garbage collector robot (GACOBOT) yang mampu mengambil
sampah dan mengantarkan menuju ke tempat pembungan sementara (TPS) yang
berupa titik kordinat.

Membuat sistem navigasi garbage collector robot (GACOBOT) yang terintegrasi
dengan bak otomatis.

Terciptanya suatu sistem yang dapat bergerak secara autonomous menggunakan
Fuzzy Kohonen Network dan Color Blob Filtering dengan mengenali tempat
pembungan sementara (TPS) yang berupa titik kordinat yang telah di tentukan

dan dapat mendistribusikan limbah padat rumah tangga ke titik kordinat tersebut.

1.5 Manfaat

Adapun manfaat yang dapat diambil dari tugas akhir ini yaitu adanya suatu

prototype kendaraan pengelola distribusi limbah padat rumah tangga yang bisa

4



bermanfaat sebagai sistem otomatis yang bisa diterapkan pada keadaan nyata dengan
mengenali objek tempat pembungan sementara (TPS) disiang hari maupun di malam
hari dan mampu mendistribusikan menggunakan Fuzzy Kohonen Network (FKN) dan

Color Blob Filtering.

1.6 Metodologi Penelitian

Adapun tahapan-tahapan metodelogi pada tudas akhir ini sebagai berikut :

1. Metode Studi Pustaka dan Literature
Pada tahapan metode ini penulis melakukan studi pustaka dengan mencari
serta mengumpulkan berbagai sumber referensi berupa literature yang terdapat

pada buku, internet maupun sumber lainnya tentang “garbage collector robot”.

2. Metode Konsultasi

Pada tahapan metode ini penulis melakukan konsultasi dengan orang — orang
yang memiliki pengetahuan dan pengalaman terhadap permasalahn didalam tugas
akhir yang dibuat oleh penulis.

3. Metode Perancangan Sistem
Pada tahapan metode ini penulis melakukan rancangan terhadap sistem baik

berupa software maupun hardware.

4. Metode Pengujian

Pada tahapan metode ini penulis melakukan pengujina terhadap rancangan
sistem yang dibuat apakah sistem dapat bekerja sehingga diperoleh data yang
akurat dari hasil pengujian tugas akhir ini.



5. Metode Analisa dan Kesimpulan

Pada tahapan metode ini penulis melakukan analisis dari pengujian
sistem dengan tujuan untuk mengetahui kekeurangan dari hasil penelitian tugas
akhir , sehingga dapat digunakan untuk pengembangan penelitian selanjutnya dan

setelah menganalisi dibuatlah kesimpulan dari hasil pengujian.
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