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fuzzy logic system-PSO in swarm-49 au
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Metode kontrol pada pengendalian gerak mobile robot telah banyak diterapan
dalam penelitian. Hingga saat ini ada beberapa makalah penelitian yang
menggunakan genetic algorithms dan particle swarm optimization untuk masalah
optimisasi yang berbeda seperti fungsi matematika, kontroler fuzzy, parameter
kontrol, trajectory sebuah kendaraan, masalah penjadwalan, dan masih banyak
lagi [1]. Pada penulisan tugas akhir ini, pengendali logika fuzzy akan dioptimisasi
oleh algoritma Particle Swarm Optimization (PSO) untuk mengontrol trajectory
dari mobile robot [2]. Algoritma Particle Swarm Optimization (PSO) akan secara
otomatis menyesuaikan fungsi keanggotaan dari pengendali logika fuzzy untuk
mengontrol trajectory dari nonholonomic mobile robot pada jalur lintasan.

Fuzzy Logic Controller (FLC) disusun oleh basis aturan, dimana hal itu
mencakup informasi yang diberikan oleh aturan fuzzy, antarmuka fuzzifikasi, yang
memiliki efek mengubah data crips menjadi himpunan fuzzy, sistem inferensi,
yang digunakan bersama dengan basis aturan untuk membuat inferensi dari sebuah
metode penalaran, dan antarmuka defuzzifikasi, yang menterjemahkan tindakan
kontrol fuzzy [3]. Dalam fuzzifikasi, masukan numerik akan dipindahkan sebagai
nilai linguistik fuzzy. Sebuah prosedur kontrol yang diproses di dalam basis aturan
akan digambarkan sebagai deskripsi linguistik. Dalam mesin inferensi, kontrol
nilai linguistik dibentuk oleh operasi max-min. Dalam defuzzifikasi, nilai linguistik
inferensi diubah sebagai keluaran numerik [4]. Fuzzy Logic Controller (FLC) akan
digunakan dalam mengontrol pergerakan dari mobile robot dan mengurangi error
pergerakan mobile robot.

Particle Swarm Optimization (PSO) adalah teknik yang digunakan untuk
menangani masalah optimisasi. Algoritma Particle Swarm Optimization
merupakan salah satu dari evolusi algoritma yang terinspirasi dari kumpulan
burung, ikan, atau tingkah laku sosial manusia. Dalam Particle Swarm
Optimization, suatu objek dipanggil sebagai sebuah partikel dimana partikel akan

ditempatkan dalam sebuah ruang pencari dari masalah atau fungsi yang spesifik



[5]. Partikel akan mengubah posisinya terhadap waktu, setiap partikel bisa
menentukan pergerakan dalam ruang pencari dengan mempertimbangkan
beberapa aspek dari posisi sebelumnya salah satu anggota atau beberapa anggota
dalam kelompok dengan beberapa tingkah laku acak. Pengulangan selanjutnya
terjadi ketika ada sebuah update dari semua partikel.

Berdasarkan latar belakang diatas, dalam mengoptimasi Fuzzy Logic
Controller (FLC) dengan menggunakan algoritma Particle Swarm Optimization
(PSO) untuk mengontrol trajectory dari mobile robot tidaklah mudah. Maka tugas
akhir ini akan mencoba melakukan analisa terhadap Fuzzy Logic Controller (FLC)
dengan algoritma Particle Swarm Optimization (PSO) untuk mendapatkan nilai
optimal tuning agar dapat menentukan fungsi keanggotaan yang lebih baik dari

nonholonomic mobile robot.

1.2 Tujuan Penelitian
Adapun tujuan yang hendak dicapai dari dilakukannya penelitian ini adalah :
1. Merancang pengendali robot non-holonomic berpenggerak differential drive
dengan kendali logika fuzzy berdasarkan persamaan kecepatan.
2. Melakukan tuning fungsi keanggotaan pada sistem logika fuzzy.
3. Mengimplementasikan hasil perancangan sistem kendali robot non-holonomic

berpenggerak differential drive dalam bentuk simulasi.

1.3 Perumusan Masalah
Bagaimana metode Partikel Swarm Optimization (PSO) bisa secara otomatis
menentukan fungsi keanggotaan yang sesuai pada sistem kontrol logika fuzzy agar
bisa mengendalikan gerak differential drive mobile robot (DDMR) sesuai referensi
trajectory yang diberikan. Batasan masalah dalam tugas akhir ini yaitu sebagai
berikut :
1. Mobile robot bergerak pada bidang horizontal
2. Mobile robot berpenggerak dua buah roda kiri-kanan yang dikemudikan secara
terpisah (Differentially Driven Mobile Robot).
3. Robot diasumsikan berada dalam kawasan 2D pada koordinat XY.



Robot dianalisa menggunakan analisa kinematik dan mengabaikan sifat
dinamik seperti massa, percepatan, gaya inersia, dan gesekan sistem dalam
analisisnya.

Mengabaikan analisis dari castor bebas.

Kontrol masukannya adalah kecepatan linear roda kanan dan kecepatan linear
roda Kiri.

Metode pengendali gerak differentially driven mobile robot (DDMR) yang
digunakan adalah sistem kontrol logika fuzzy.

Metode Partikel Swarm Optimization (PSO) digunakan dalam menentukan
fungsi keanggotaan yang sesuai dari sistem fuzzy sehingga mobile robot dapat
bergerak secara efektif ke posisi yang diinginkan.

Penelitian dilakukan hanya sebatas simulasi pada program dengan

menggunakan bahasa pemprograman tertentu.

10. Tidak membahas mekanis mobile robot.

1.4 Sistematika Pembahasan

Sistematika dalam penulisan tugas akhir ini dibagi menjadi lima bab, yang

susunannya sebagai berikut:

BAB|I PENDAHULUAN

Pada bab pertama berisi tentang latar belakang, tujuan, perumusan

masalah, dan sistematika pembahasan.

BAB Il TINJAUAN PUSTAKA

Pada bab kedua berisi tentang literatur mengenai particle swarm
optimization yang diperoleh dengan membaca buku atau jurnal yang
terkait, kinematik particle swarm optimization, kinematika mobile robot
berpenggerak differential, pemodelan kinematik mobile robot

berpenggerak differential, desain kontrol logika fuzzy pada mobile robot.



BAB Il METODOLOGI PENELITIAN
Pada bab ketiga berisi tentang kerangka penelitian, perancangan kontrol
dari mobile robot, metode yang digunakan dalam tugas akhir dan desain

kendali logika fuzzy-PSO pada mobile robot.

BAB IV HASIL DAN ANALISIS
Pada bab keempat berisi tentang algoritma pemrograman simulasi sistem
kontrol Partikel Swarm Optimization yang telah dirancang dengan
menggunakan bahasa pemograman untuk mendapatkan grafik yang akan
dianalisis, serta data hasil respon sistem yang akan menggambarkan

performansi sistem kendali yang telah dirancang.

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN
Pada bab kelima berisi kesimpulan yang didapat dari penelitian dan saran

yang berkaitan dengan keseluruhan tugas akhir ini.
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