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Latar Belakang
Trailer truk otonom memiliki dua bagian kaku yaitu head dan trailer.
Head adalah bagian depan truk dan Trailer adalah bagian yang
dihubungkan dengan head melalui joint atau titik penghubung.
Sehingga, tenaga penggerak utama trailer truk otonom hanya ada di
head dan pergerakan trailer bergantung pada orientasi sudut kemudi
pada head. Sehingga hal ini yang menyebabkan trailer sering kali tidak
dapat dikontrol sehingga menyebabkan trailer tergeincir, putus
ataupun terguling, yang disebut peristiwa jackknife. Penelitian ini
akan disajikan sebuah pencarian nilai tuning untuk kontrol kecepatan
dan sudut kemudi gerakan mundur menggunakan metode optimasi
Genetic Algorithm (GA) dan Particle Swarm Optimization (PSO)
dengan batasan agar tidak terjadi efek jackknife pada truk.
Tujuan
1.) Merancang sebuah algoritma kontrol anti-jackknife pada truk
trailer otonom menggunakan metode optimasi. 2.) Menganalisis
keberhasilan desain kontrol yang didapatkan untuk masing-masing
metode optimasi yang diusulkan 3.) Mengimplementasi desain
kontrol untuk gerakan mundur pada truk trailer otonom

1) Desain kontrol anti-jackknife dirancang dengan mencari nilai tuning dari [𝐾𝑡𝑏 𝐾𝜃,𝑡𝑝 𝐾𝜃,𝑡ℎ] yang tidak melanggar batas dan diusulkan metode pinalti dalam desain fungsi tujuan. 2) Berdasarkan analisis indeks

performansi menggunakan metode Genetic Algorithm (GA) nilai IAE sebesar 3688.558, ISE sebesar 3406.787 dan ITAE sebesar 2872914. Sedangkan untuk PSO memiliki nilai IAE sebesar 3710.077, ISE sebesar 3393.277
dan ITAE sebesar 2884731.9. 3) Grafik sudut kemudi dan grafik posisi untuk implementasi dan simulasi menunjukkan bahwa sistem membutuhkan ruang yang besar untuk berbelok pada sudut ekstream 90𝑜
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4 Algoritma Parameter
Fungsi Pinalti (𝜇𝑘)

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Mulai 

Insiasi Parameter 𝜇𝑘 , 𝑐 = 5, dan 𝑘 = 1 

Hitung Fungsi Tujuan (Fitness Function) 
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Hasil Tuning Nilai 𝐾𝑑𝑒𝑠𝑎𝑖𝑛menggunakan Metode Optimasi PSO3

Implementasi
dibangun dengan
panjang lintasan
2.1 x 1.2 meter. 
Dimensi untuk
bagian head 
sebesar 0.21 m

dan trailer sebesar 0.34 m yang dilengkapi sensor GPS pada
bagian head dan trailer.
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