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Implementation of Learning Vector Quantization for Robot Motion
Control in Observing Wrapped Objects

M. Dimas Firmansyah (09111001013)
Computer Engineering Department

Faculty of Computer Science, Sriwijaya University

e-mail: dimasfirmansyah021@gmail.com

Abstract

One of the task that is usually delegated to a robot is to follow an object with the aim of knowing
shape of objects that have been determined which are circle object, square objects and
triangular objects.. In this research, the logic of neural networks has been chosen using the
Learning Vector Quantization (LVQ) algorithm as a pattern recognition methot that can used
to classify object shapes. This method was chosen for research because it has an automatic
learning response to perform classification of the given input vector.

In this research, the robot uses several hardware modules which are 3 infrared distance
sensors on the right side, 3 infrared distance sensors on the left side, 2 DC motors and use a
minimum system ATMega8535. Reliability test of Learning Vector Quantization logic is using
a program that was created with the C/C ++ programming language.

As the results of validation of Method the percentage of success for pattern recognition of the
test using the program based on the result of 200 sensor data on the circle object by 64,5%,

200 sensor data on the square object by 43% and also 200 sensor data on the triangular object
by 75%.

Keywords: Mobile Robot, Autonomous Mobile Robot, Learning Vector Quantization (LV(Q),
Pattern Recognition, neural network
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Abstrak

Sebuah pekerjaan yang sering dilimpahkan kepada robot mobile yaitu mengikuti objek di suatu
lingkungan dengan tujuan untuk mengetahui bentuk objek yang telah ditentukan yaitu objek
lingkaran, objek persegi dan objek segitiga. Pada tugas akhir ini dipilih logika jaringan saraf
menggunakan algoritma Learning Vector Quantization (LVQ) sebagai metode pengenalan pola
yang dapat digunakan untuk mengklasifikasi bentuk objek. Metode ini dipilih karena memiliki

respon pembelajaran otomatis untuk melakukan klasifikasi terhadapat vektor input yang
diberikan.

Pada tugas akhir ini robot menggunakan beberapa modul perangkat keras diantaranya 3 buah
sensor jarak inframerah pada sisi kanan, 3 buah sensor jarak inframerah pada sisi kiri, 2 buah
motor DC dan menggunakan sistem minimum ATMega8535. Pengujian kehandalan logika

Learning Vector Quantization menggunakan program yang telah dibuat dengan menggunakan
bahasa pemprograman C/C++.

Hasil dari validasi terhadap metode yang diusulkan yaitu persentase keberhasilan pengenaln
pola pada pengujian menggunakan program berdasarkan hasil dari 200 data sensor pada objek
lingkaran sebesar 64,5%, 200 data sensor pada objek persegi sebesar 43% dan juga 200 data
sensor pada objek segitiga sebesar 75%.

Kata Kunci: Mobile Robot, Robot Bergerak Otonom, Learning Vector Quantization (LVQ),
Pengenalan Pola, jaringan saraf
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PENDAHULUAN

Latar Belakang

Robot mobil salah satu konstruksi robot yang ciri khasnya mempunyai roda
untuk menggerakan keseluruhan badan robot tersebut, sehingga robot tersebut
dapat melakukan perpindahan posisi dari satu titik ke titik lainya[1]. Robot bergerak
otonom salah satu jenis robot cerdas yang mempunyai kemampuan mengambil
keputusan sendiri, memiliki sistem kontrol dan sumber catu daya yang terintegrasi.
Tujuan utama robot bergerak otonom secara otomatis untuk mengurangi campur
tangan manusia sehingga robot diharapkan bergerak leluasa pada lingkungan yang

diinginkan.

Agar robot mobil ini berpindah posisi secara otonom maka sistem navigasi
diterapkan pada robot mobil tersebut. Navigasi merupakan sebuah teknik untuk
menentukan posisi dan arah perjalanan mobile robot dalam mencapai posisi
tertentu[2]. Implementasi teknik navigasi awalnya diterapkan pada kendaraan
seperti pesawat, kapal laut bahkan pada mobil pribadi. Kelebihan sistem navigasi
jika diimplentasikan pada jenis robot mobil ialah mempunyai kemampuan untuk
membuat keputusan sendiri serta menentukan posisi pada lingkungannya dan
menentukan arah pergerakannya sehingga robot ini bisa bergerak leluasa pada
lingkungan yang diinginkan tanpa camur tangan manusia. Beberapa metode yang
sering digunakan dalam perancangan sistem navigasi adalah logika fuzzy dan
jaringan syaraf tiruan. Secara umum, ada 2 algoritma pembelajaran pada jaringan
syaraf tiruan yaitu algoritma pembelajaran terawasi (supervised learning) dan

algoritman pembelajaran tak terawasi (unsupervised learning)[4].

Algoritma pembelajaran terawasi (supervised learning) antara lain :
algoritma pembelajaran Heb; algoritma pembelajaran delta rule; adaline;
madaline; backpropagation (BP); learning vector quantization (LVQ); jaringan
basis radial; jaringan probalilistik. Sedangkan algoritma pembelajaran yang
termasuk unsupervised learning adalah self organizing map[4]. Metode — metode

ini termasuk bagian dari komponen utama pembentukan soft computing atau



dikenal sebagai model pendekatan untuk melakukan komputasi dengan meniru
sistem saraf manusia dan memiliki kemampuan untuk belajar pada lingkungan yang

penuh dengan ketidakpastian dan ketidaktepatan[4].

Pada tugas akhir ini dipilih metode jaringan saraf tiruan (neuron network)
learning vector quantization (LVQ) sebagai algoritma pengenalan pola yang
diimplentasikan pada gerak robot mobil pengamat objek yang dicurigai. Metode ini
dipilih karena memiliki respon pembelajaran secara otomatis untuk melakukan
klasifikasi terhadap vector input yang diberikan, sehingga robot diharapkan mampu

mengitarin objek yang dipilih, serta menentukan aksi pergerakannya.
Perumusan Masalah dan Batas Masalah

Dari latar belakang masalah yang telah dikemukan diatas, rumusan masalah
yang akan dibahas pada tugas akhir ini adalah bagaiaman perancangan algoritma
learning vector quantitazation pada 3 buah sensor inframerah sisi kanan, dan 3 buah
sensor inframerah sisi Kiri untuk menghasilkan pola lingkungan hasil pembaca
sensor kemudian mengkonversikan sebagai program navigasi pada robot bergerak

otonom.

Adapun batasan masalah pada tugas akhir ini yaitu sebagai berikut :

1. Metode yang digunakan adalah metode neural network menggunakan
algoritma learning vector quantuzation.

2. Keadaan objek yang telah dikondisikan dalam ruangan (indor) dan sesuai
dengan pola yang ditetapkan serta berdasarkan sensor jarak yang digunakan.

3. Modul perangkat keras untuk mendeteksi pola pada lingkungan yang
ditentukan menggunkan 3 buah sensor jarak sebelah kanan, 2 sensor jarak
bagian depan, dan 3 sensor jarak sebelah Kiri.

4. Modul perangkat keras sistem minimum mikrokontroler ATMega8535 dan
Modul perangkat pengendali gerakan robot menggunakan 2 buah motor DC
sebagai penggerak.

5. Bahasa pemprograman yang digunakan yaitu bahasa C/C++, dengan

menggunakan kompiler Code Vision AVR.



6. Tugas akhir ini menekankan perancangan pada sisi software, yaitu
perancanangan sistem navigasi nobot yang bergerak secara otonom dengan

menggunakan metode algoritma learning vector quantization.

Tujuan dan Manfaat
Tujuan

Adapun tujuan yang ingin dicapai dari dilakukannya penelitian ini adalah:
1. Merancang algoritma learning vector Quantization (LVQ) untuk
mengklasifikasi pola pada objek yang ditetapkan.
2. Menghasilkan sistem navigasi robot bergerak otonom dan mengenali objek
yang dipilih.
3. Membuat software berbasis LVQ untuk membuktikan robot bergerak
otonom dalam mengamati objek yang telah ditentukan.

Manfaat

Adapun manfaat yang ingin dicapai dari lingkungan penelitian ini adalah:
1. Menghasilkan algoritma learning vector quantization  untuk
mengklasifikasi pola pada objek yang telah ditetapkan.
2. Mendapatkan software LVQ untuk pengklasifikasi pola objek yang
ditentukan.
3. Hasil dari tugas akhir ini dapat digunakan untuk mengklasifikasikan objek
yang telah diamati oleh robot dengan bantuan perangkat lunak yang telah

dibuat berdasarkan algoritma learning vector quantization (LVQ).



Metodologi Penelitian

Penelitian ini menggunakan tahapan metodologi penelitan sebanyak 6

tahapan, adapun tahapan — tahapan tersebut ditunjukkan pada gambar 1.1.:

Studi Pustaka / Literatur
Perancangan Sistem / Algoritma
Perancangan dan Pembuatan

Robot Learning Vector
Quantization

l

Implementasi Algoritma
kedalam Robot Learning Vector
Quantization

i

Pengujian dan Analisa

l

Penarikan Kesimpulan dan
Saran

Flowchart Metodologi Penelitian



Sistematika Penulisan
Untuk memudahkan dalam menyusun tuhas akhir ini, maka dibuatlah

sistematika penulisan dengan susunan dibagi menjadi 5 bab, sebagai berikut :

BAB | PENDAHULUAN
Pada bab pertama berisi penjabaran secara sistematis topik yang diambil
berupa latar belakang, tujuan, manfaat, perumusan masalah, dan sistematika

pembahasan

BAB Il TINJAUAN PUSTAKA
Pada bab kedua ini berisi literatur tentang, Mobile Robot Bergerak Otonom,
Artifician Neural Network, metode Learning Vector Quantization, dan desain

kendali mobile robot

BAB Il METODLOGI PENELITIAN
Pada bagian bab ketiga membahas perancangan lagoritma berdasarkan metode
learning vector quantization pada perangkat lunak yang kemudian di ujikan

pada perngkangkat keras, berdasarkan hasil algoritma pada perangkat lunak

BAB IV HASIL DAN ANALISI
Bab keempat akan disajikan hasil yang telah dirancang dan hasil respon sistem
yang akan digambarkan performasi algoritma learning vector quantization

yang telah dirancang pada bab sebelumnya

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN
Pada bab kelima ini berisi kesimpulan dan saran yang berkaitan dengan

keseluruhan bab — bab pada tugas akhir ini.



