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ALGORITMA SMOOTHING UNTUK PEMBACAAN
SENSOR JARAK PADA ROBOT KRSRI ITN
MALANG MENGGUNAKAN METODE
MOVING AVARAGE

Waradana Adikasani, Sotyohadi, dan M. Ibrahim Ashari

ABSTRAK

Sensor jarak memainkan peran penting dalam sistem navigasi
robotika, terutama dalam kompetisi Kontes Robot SAR Indonesia
(KRSRI). Namun, pembacaan sensor sering mengalami ketidakstabilan
akibat gangguan eksternal, seperti pergerakan kaki robot dan gangguan
lingkungan. Penelitian ini bertujuan untuk mengatasi masalah tersebut
dengan menerapkan algoritma smoothing berbasis Simple Moving
Average (SMA). Metode ini digunakan untuk menghaluskan data
pembacaan sensor jarak GP2Y Infrared Proximity, sehingga robot dapat
mendeteksi rintangan dengan lebih akurat. Pengujian dilakukan pada
berbagai kondisi, termasuk pengujian dengan dan tanpa algoritma
smoothing. Hasil penelitian menunjukkan bahwa penggunaan SMA
secara signifikan meningkatkan stabilitas dan keakuratan data sensor,
memungkinkan robot untuk melakukan navigasi dan penghindaran
rintangan dengan lebih presisi. Implementasi ini diharapkan dapat
meningkatkan kinerja robot dalam kompetisi maupun aplikasi pencarian
dan penyelamatan di medan nyata.

Kata kunci: Algoritma Smoothing, Simple Moving Average, Sensor
Jarak, Robot KRSRI, Navigasi Robot.



PERANCAGAN SISTEM PERINGATAN DINI
BENCANA BANJIR DAS BERBASIS LORA DENGAN
DATA LOGGING

Waradana Adikasani, Sotyohadi, dan M. Ibrahim Ashari

ABSTRACT

Distance sensors play a crucial role in robotic navigation systems,
particularly in the Indonesian Search and Rescue Robot Contest
(KRSRI). However, sensor readings often suffer from instability due to
external disturbances such as robot leg movements and environmental
disturbance. This research aims to address these issues by implementing
a smoothing algorithm based on Simple Moving Average (SMA). This
method is used to refine distance sensor readings from the GP2Y
Infrared Proximity sensor, enabling the robot to detect obstacles more
accurately. Experiments were conducted under various conditions, both
with and without the smoothing algorithm. The results indicate that the
use of SMA significantly improves the stability and accuracy of sensor
data, allowing the robot to navigate and avoid obstacles with greater
precision. This implementation is expected to enhance the robot’s
performance in competitions as well as search and rescue applications

in real-world environments.

Keywords: Smoothing Algorithm, Simple Moving Average, Distance
Sensor, KRSRI Robot, Robot Navigation.
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