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Latar Belakang
Kepadatan arus bongkar muat di pelabuhan mengakibatkan
penumpukan kontainer yang dapat mengganggu jalur operasi truk
kontainer. Implementasi autonomous truck-trailer harus
mengakomodir adanya hambatan pada jalur untuk mempu bergerak
menghindari hambatan secara otonom. Kinematik truk-trailer yang
terdiri dari 2 buah rigid body menyebabkan tingkat kesulitan yang
tinggi untuk dikontrol. Optimasi jalur penghindaran dilakukan dengan
mengobservasi fungsi sigmoid pada parameter kecekungan kurva dan
jarak kurva terhadap benda. Fmincon nonlinear programing
digunakan untuk mencari solusi optimal.

Tujuan
1.) Merancang mekanisme penghindaran hambatan pada
Autonomous Truck-trailer pengikut jalur. 2.) Melakukan optimasi jalur
penghindaran berdasarkan faktor kenyamanan dan agar terhindar
dari efek tractor-trailer. 3.) Melakukan implementasi kontrol
penghindaran hambatan pada Autonomous Truck-trailer.

1.) Mekanisme penghindaran hambatan telah berhasil dirancang dengan metode perpindahan jalur (changing line)mengikuti kurva sigmoid untuk berpindah dari jalur referensi menuju jalur alternatif. 2.) Optimasi jalur
penghindaran telah berhasil dilakukan dengan mengobservasi persamaan kurva sigmoidal sebagai fungsi objektif. Parameter optimasi didapatkan pada nilai parameter kecekungan kurva 𝐾𝜃𝑠 = 0,55 dan 𝐾𝑟𝑠 = 2,2047. 3.)
Implementasi telah berhasil dilakukan dengan membandingkan dengan jalur tanpa optimasi. Berdasarkan analisa RMSE, IAEs, ITEs, ITSEs dan ITAEs jalur teroptimasi menghasilkan performa yang lebih baik secara keseluruhan.
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Data 
 

 

 

Initial 2 2 34,9939 

Solution 0,55 2,0247 33,4905 

 

sK rsK
1 Hasil Optimasi

2 Hasil Simulasi Sistem Teroptimasi

Hasil Optimasi jalur penghindaran berdasaskan
fungsi sigmoid

3 Hasil Simulasi Sistem tanpa Optimasi

4 Hasil Simulasi Sistem Teroptimasi pada 4
Segmen Jalur

5 Hasil Simulasi Sistem tanpa
Optimasi pada 4 Segmen Jalur
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6 Analisa Sistem Kontrol


