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Sistem otomasi kendaraan menghadapi tantangan teknis yang semakin 

kompleks seiring meningkatnya tingkat otonomi, sehingga 

memerlukan informasi kondisi kendaraan yang akurat dan diperbarui 

secara waktu nyata. Namun, selain tidak semua parameter internal 

kendaraan dapat diukur langsung, nilainya juga dapat berubah 

akibat variasi kondisi saat berkendara [1]. Penelitian ini 

memanfaatkan metode WyNDA [2] untuk mengestimasi parameter massa, 

momen inersia putar, serta jarak pusat massa terhadap sumbu depan 

dan belakang. Hasil estimasi ini selanjutnya digunakan sebagai 

dasar pengembangan sistem kembaran digital yang memungkinkan 

konektivitas dua arah dengan kendaraan fisiknya.

01. PENDAHULUAN

02. OBJEKTIF
Melakukan estimasi parameter 

kendaraan, yaitu massa, momen 

inersia putar, serta jarak 

pusat massa ke titik depan 

dan belakang, untuk membangun 

kembaran digital yang akurat 

dan waktu nyata

• Menentukan nilai referensi 

parameter kendaraan melalui 

pemodelan 3D.

• Menerapkan metode WyNDA 

untuk estimasi parameter 

kendaraan waktu nyata.

• Menganalisis performa 

metode WyNDA dalam estimasi 

parameter.

• Mengintegrasikan hasil 

estimasi parameter ke dalam 

kembaran digital kendaraan.

03. METODOLOGI
Metodologi meliputi pemodelan ken-

daraan, serta penerapan WyNDA 

untuk estimasi parameter melalui 

simulasi dan eksperimen. Hasil 

estimasi kemudian diimplementa-

sikan pada kembaran digital sesuai 

dengan skema integrasi berikut

04. HASIL IMPLEMENTASI

Konfigurasi Eksperiman Simulasi

Eksperimen Kembaran Digital

05. KESIMPULAN
Penelitian ini menunjukkan bahwa metode WyNDA dapat digunakan 

untuk mengestimasi parameter internal kendaraan, dengan hasil 

simulasi yang sangat akurat dan cepat konvergen. Pada eksperimen, 

estimasi WyNDA konsisten menuju nilai tertentu meskipun tanpa 

data pengukuran parameter langsung. Kembaran digital yang 

dibangun dari hasil estimasi ini mampu merepresentasikan keadaan 

kendaraan, terbukti dari nilai MAPE posisi x dan y masing-masing 

9,64% dan 1,94%, sehingga mendukung penerapannya dalam sistem 

kontrol otonom berbasis digital twin.
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