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ABSTRAK 

 

SISTEM PEMETAAN PADA UNMANNED GROUND VEHICLE 

MENGGUNAKAN GLOBAL POSITIONING SYSTEM (GPS) BERBASIS 

EXTENDED KALMAN FILTER  

(Reksi Andika Gustio, 03041381621079, 2020, 37 halaman) 

 
 

Dalam pengoperasian Unmanned Ground Vehicle (UGV) perlu diawasi kemana 

arah kendaraan ini akan melaju, namun apabila mengawasi UGV di tempat setiap 

saat sampai menyelesaikan tugasnya akan menghabiskan waktu. Dengan 

pemasangan sistem pemetaan menggunakan GPS untuk menyimpan posisi dimana 

kendaraan itu berada setiap saat secara otomatis tanpa harus menghabiskan waktu 

untuk mengawasi pergerakan UGV. Untuk menampilkan posisi dimana objek itu 

berada maka data koordinat perlu diproses dengan metode Filter Kalman, salah 

satunya adalah Extended Kalman Filter. Dalam penelitian ini metode Extended 

Kalman Filter berfungsi memetakan posisi objek dan mengurangi noise yang 

datang dari data GPS kemudian hasil pemetaan ditampilkan secara grafis. Hasil 

pemetaan menggunakan metode Extended Kalman Filter ini memperoleh hasil 

yang baik dengan rata-rata perbedaan jarak data GPS dengan data koordinat yang 

telah difilter sejauh 0,646 meter dan 0,993 meter untuk data yang dipengaruhi oleh 

noise yang berarti metode ini dapat mengurangi noise serta mempertahankan posisi 

koordinat dari data GPS. 

 

Kata kunci: Filter Kalman, Extended Kalman Filter, Sistem Pemetaan, UGV, 

GPS. 
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ABSTRACT 

 

MAPPING SYSTEM ON UNMANNED GROUND VEHICLE USING 

GLOBAL POSITIONING SYSTEM (GPS) BASED ON EXTENDED 

KALMAN FILTER 

(Reksi Andika Gustio, 03041381621079, 2020, 37 pages) 

 
 

In the operation of the Unmanned Ground Vehicle (UGV), it is necessary to monitor 

where the direction of this vehicle is going, but if you supervise the UGV on the 

spot at any time until completing its task it will waste time. With the installation of 

a mapping system using GPS to automatically save the position where the vehicle 

is at any time without having to spend time monitoring the movement of the UGV. 

To display the position where the object is, the coordinate data needs to be 

processed with the Kalman Filter method, one of which is the Extended Kalman 

Filter. In this research, the Extended Kalman Filter method is used to map the 

position of the object and reduce the noise that comes from GPS data and then the 

mapping results are displayed graphically. Mapping results using the Extended 

Kalman Filter method obtained good results with an average difference in the 

distance between GPS data and coordinate data that has been filtered as far as 

0.646 meters and 0.993 meters for data affected by noise, which means that this 

method can reduce noise and maintain the coordinate position of GPS data. 

 

Kata kunci: Kalman Filter, Extended Kalman Filter, Mapping System, UGV, 

GPS. 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang 

Seiring berkembangnya teknologi, di bidang transportasi darat telah memiliki 

teknologi kendaraan tanpa awak, kendaraan tanpa awak ini mengganti tenaga 

manusia dengan elektronik untuk kendalinya, teknologi ini disebut dengan 

Unmanned System dengan dasar sistem Artificial Intelligence, karena teknologi ini 

diterapkan di transportasi darat maka kendaraan tanpa awak ini disebut dengan 

Unmanned Ground Vehicle. 

Kendaraan tanpa awak ini melakukan berbagai tugas dalam kasus ini 

melakukan tugas di bidang agronomi, maka dari itu kendaraan diletakkan di 

permukaan bukan jalan raya seperti kebun, hutan, dataran tinggi atau dataran 

rendah. Dalam mengoperasikan kendaraan tanpa awak, kendaraan ini harus diawasi 

kemana arah kendaraan ini melaju, namun akan menghabiskan waktu apabila 

mengawasi kendaraan tanpa awak di tempat setiap saat sampai menyelesaikan 

tugasnya. Maka dari itu kendaraan ini dirancang sistem pemetaan  berbasis Global 

Positioning System (GPS) untuk menyimpan posisi dimana kendaraan itu berada 

setiap saat. 

 Teknologi Global Positioning System ini mampu menentukan koordinat 

geografis dengan cara komunikasi dengan satelit untuk mendapatkan data garis 

lintang dan garis bujur dimana GPS itu berada, ketika kendaraan tanpa awak 

dipasang modul GPS maka saat kendaraan itu bergerak akan didapatkan posisi 

dimana letak garis lintang dan garis bujur kendaraan itu berada dengan interval yang 

ditentukan. Data yang didapatkan tersebut dikirim ke mikroprosesor yang 

kemudian akan dikirim ke komputer yang akan memetakan posisi pergerakan UGV 

melalui Bluetooth sebagai pertukaran informasi. 

Dalam beberapa penelitian yang dilakukan sebelumnya untuk menerapkan 

GPS seperti penelitian yang dilakukan oleh I. Almomani[1] untuk memetakan 

posisi kendaraan dan mengirim informasi kecepatan kendaraan melalui Short 

Message Service (SMS) sebagai media komunikasinya, sama dengan penelitian 
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oleh N. Chadil[2] yang menerapkan GPS ke armada truk untuk melacak 

kegiatan logistik. Penelitian lainnya seperti Y. Jie[3] menggunakan GPS untuk 

mengawasi lokasi geografis dari kapal sedangkan penelitian oleh K. Sudheera[4] 

menggunakan GPS untuk merekam dan menyimpan data yang kemudian akan 

dianalisa dengan jarak waktu tertentu. 

Dari uraian tersebut, topik dari penelitian ini adalah tentang  sistem pemetaan 

pada Unmanned Ground Vehicle menggunakan GPS berbasis Extended Kalman 

Filter. 

 

1.2 Perumusan Masalah 

Dari latar belakang tersebut dijelaskan bahwa kendaraan tanpa awak perlu 

diawasi dari jauh dalam menjalankan tugasnya dengan cara memetakan posisi 

kendaraan tersebut karena kendaraan ini beroperasi di daerah berumput. 

 

1.3 Tujuan Penelitian 

Tujuan dari penelitian ini adalah: 

1. Untuk memetakan posisi Unmanned Ground Vehicle dengan GPS diluar 

jalur yang ditentukan. 

2. Untuk membandingkan jalur pergerakan Unmanned Ground Vehicle dari 

data GPS dengan data yang difilter menggunakan Filter Kalman. 

 

1.4 Pembatasan Masalah 

Batasan dari penelitian ini agar tugas akhir dapat dilaksanakan adalah: 

1. Ruang lingkup untuk penelitian akan dilakukan daerah berumput. 

2. Mikroprosesor yang digunakan adalah Arduino Mega 2560. 

3. Modul GPS yang digunakan adalah UBLOX Neo-6m. 

4. Modul Bluetooth yang digunakan adalah HC-05. 

5. Filter Kalman akan diimplementasikan menggunakan MATLAB. 
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1.5 Keaslian Penelitian 

Dari beberapa penelitian yang menggunakan GPS salah satunya adalah 

penelitian yang dilakukan oleh I. Almomani[1] untuk mengawasi kecepatan mobil 

dan mengirim data melalui SMS dan ditampilkan melalui website yang dibuat 

menggunakan Java 2 Enterprise Edition (J2EE). Sistem ini mampu menampilkan 

beberapa kendaraan namun tidak mampu memetakan pergerakannya. 

Penelitian oleh N. Chadil[2] yang menggunakan GPS untuk melacak posisi 

armada truk yang datanya dikirim melalui GPRS yang kemudian ditampilkan 

melalui website yang berdasarkan dari Google Maps atau aplikasi Google Earth, 

penelitian ini masih dilakukan di tempat yang memiliki jalanan. 

Y. Jie[3] menggunakan GPS untuk pengambilan data garis bujur dan garis 

lintang dari posisi kapal, data itu kemudian dikirim melalui GPRS secara real-time 

dan ditampilkan data koordinat tersebut di layar, sistem ini tidak mampu 

memetakan posisi dari kapal, hanya menunjukkan data koordinat saja.  

K. Sudheera[4] menggunakan GPS untuk mengumpulkan data koordinat 

dengan jarak waktu tertentu yang disimpan didalam kartu memori yang kemudian 

akan dianalisa di aplikasi yang menampilkan peta global. 

Berdasarkan dari beberapa penelitian tersebut, dikembangkan sistem 

pelacakan menggunakan GPS untuk melacak posisi yang umumnya berada di jalan 

raya, pada penelitian ini akan memetakan posisi kendaraan di tempat yang bukan 

di jalan raya. 
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