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lingkungan dan dapat dikendarai di
daerah tersebut di atas.

1.2 Rumusan Masalah
Untuk lingkungan terbatas seperti

lorong rumah sakit, gedung perkantoran,
factory plant memerlukan sarana
transportasi yang berukuran tidak terlalu
besar, fleksibel, dan daya manvernya
tinggi. Penggunaan kendaraan seukuran
sepeda tidak memungkinkan karena
dimensinya yang panjang dan besar.
Untuk itu perlu didesain sebuah
kendaraan transportasi mandiri yang
ringkas dan mempunyai daya maneuver
yang baik untuk masuk sampai ke
ruangan-ruangan perkantoran jika
diperperlukan.

1.3 Tujuan Penelitian
Dalam penelitian ini akan diusulkan

solusi untuk mengatasi masalah-rnasalah
di atas dengan mengemhangkan sebuah
alat transportasi berkapasitas satu orang
yang praktis, ramah lingkungan, yang
marnpu bergerak secara fleksibel dan
m -.miliki tingkat manuver yang tinggi
seperti berbelck 90 derajat maupun
berputar 360 derajat di satu titik.
Dikarenakan penggunaan area yang tidak
terlalu berbeda dengan area orang berdiri,
dan kemampuan manuvernya yang baik,
maka dikatakan blancing platform ini
merupakan platform robotic yang paling
sesuai dengan lingkungan manusia saat
ini (kawamura 2006). Alat inijuga didesain
supaya biaya pembuatannya murah dan
dapat dirakit menggunakan komponen-
komponen lokal.

Secara teknis, penelitian ini akan
membuat sebuah alat transportasi
berbentuk skuter beroda dua yang
tersusun secara aksial dalam satu poros,
yang dapat menyeimbangkan diri secara

otomatis. Sebuah sistem kontrol tertentu
akan dikembangkan untuk menjaga
keseimbangan skuter agar tetap bertahan
pada posisi tegak. Selain itu, skuter harus
mampu bergerak maju dan mundur serta
melakukan manuver seperti berputar
dalam ruang yang sempit dan bahkan
membuat putaran di satu titik (Sutyasadi
2008).

1.4 Manfaat
Dari penelitian yang dilakukan

diharapkan muncul beberapa fakta ilmiah
menyangkut pembuatan desain dan
prototype dari tipe kendaraan ini. Fakta-
fakta yang merupakan hasil dari penelitian
tersebut dihara;:kan dapat digunakan
sebagai acuan untuk penelitian lanjutan
dalam mengembangl<an prototype
kendaraan ini. N/lanfaat langsung yang
diperoleh dari tahapan penelitian ini
adalah prototype kendaraan yang sudah
siap untuk di._tji awal sebagai sarana
transportesi yang sudah bisa dikendarai.
Selanjutnya berciasarkan target luaran-
luaran lain dari penelitian ini adalah
adaptasi buku ajar yang didapat dari
pengalaman kongkrit selama proses
penelitian, blue print dari prototype
kendaraan ini.

II. METODOLOGI
N/etodologi daiam penelitian ini

dimulai dari penelusuran sumber-sumber
informasi penelitian maupun inovasi
sejenis. Setelah itu dilanjutkan dengan
penelitian dan ujicoba atas sistem sensor,
sistem penggerak, sistem kendali, dan
desain mekanik. Secara detail metodologi
peneiitian ini dapat dilihat pada gambar .1

berikut:

Sesua
penelitian c
penelitian yi
sumber terse
arf dari topil
adalah m(
kendaraan.
kendaraan y
sendiri diperit
sensor, yait
akselerometer
Capat dilak
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Filter yang
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itu perlu diad
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Setelah sistem sensor dan
penggerak siap, akan dilanjutkan dengan
riset bagian pengendalinya. Bagian ini
terdiri atas dua hal yaitu bagian algoritma
program serta rangkaian elektroniknya"
Disini akan diujicobakan beberapa model
pengendalian supaya diperoleh algoritma
yang paling sesuai untuk memberikan
performa yang terbaik dan mampu
mengatasi gangguan sistem dinamik pada
sistem.

Setelah secara teknis sistem sudah
dapat bekerja dengan baik, yaitu dapat
berdiri untuk menyeimbangkan drri serta
bergerak sesuai dengan perintah yang
diperlukan, maka alat transportasi ini perlu
disempurnakan dari sisi desainnya. Dari
sini akan dilakukan riset mengenai desain
mekanik yang portable, yang
memungkinkan alat transportasi ini bisa
dilipat dan mudah disimpan atau
dipindahkan. Hal ini belum pernah
dilakukan oleh para peneliti sebelurnnya

dan berpotensi untuk diajukan paten atas
desain tersebut.

III. HASIL DAN PEMBAHASAN
Sesuai dengan metodologi,

penelitian dimulai dengan meneliti
penggabungan antara sensor
akselerometer dengan giroskop.
Penggabungan ini dimaksudkan untuk
memperoleh performa sensor yang tahan
terhadap gangguan. N/enggunakan
metode Kalman Fusion Sensor kedua
sensor ini digabungkan untuk
mendapatkan kinerja terbaik dan masing-
masing sensor dan mengatasi kelemahan
tiap sensornya (Clark et al. 2005)). Hasil
perbandingan dari performa
akselerometer dan penggabungan
Kalman dengan beberapa variasi dari
hasil percobaan variasi nilai matrik Q
diperlihatkan dalam gambar 2 sampai
dengan gambar 6. Qa merupakan
kovarian matrik accelerometer, dan Qg
merupakan kovarian matrik gyroscope

Gambar 3. Dengan Qa = 0.0000'1 dan Qg = 0.001

:

JURNAI, PENELII'IAN DAN PENG!]NIBANGAN PE\{ERINTATI PRO\'INSI 1)IY
vo]-. ilI. No.4, TAHUN 2011

68

Selain

=:;efOmete



69
I IOZ NOHVJ .I'ON.III ''IOA

AIC ISNIAOU'I HVINIUUtrAItrd NYONYSNSCNSd NY(I NVIU'ISNtrd'IYNEINT

sosoJd uep ltseq tL{nle6uadulou uele e6n[ . elnd epe do1so.tt6 uep Jalou]oJolosle

6uer{ ueln>lnbued neJop ueueno) Iuleul lu}Btu uelJelol loqelJel uep ulelas

000'0 = 69 uep LO0'0 = eo uBouoc '9 requec

e '0 = 6D uep L'0 = eO ue6uoc g JeqLueC

L'0 = 60 uep t'0 = eO ueouac ', JeqLUeC

edocso.
66 uep 'ri
uelednraur
redues Z

o )rJlB[n l

l.rep rseue/
ue6unqe00L
eLu.ro;.ied

t!seH '((90c

ueLleurolol
-6urseuu r:e
)inlun u

enpol rosr
ueleun66ui
ueqel 6ue{
)nlun uelt
'do>lsorrO

]OSUES

rlrloueur r

'r6o1opo1eLr

NVS

sele ueled



penggabungan Kalman. Jika tidak
didapatkan matrik kovarian derau'
pengukuran yang optimal maka hasil dari"
penggabungan Kalman akan tetap
memiliki banyak derau atau sebaliknya
aman terhadap derau tetapi respon

sistemnya sangat lambat (Hudson 2006).
Untuk itu hasil dari beberapa percobaan
untuk memperoleh matrik kovarian derau
pengukuran ditampilkan dalam gambar 7
hingga gambar 9 berikut:

Gambar 7. Dengan R = 0.003

Gambar B. Dengan R = 0.3
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Gambar 1 1. Hasil analisa kekuatan boks alumunium

Gambar 12. HasilAnalisa Kekuatan poros Roda
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