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Penerapan Sistem Safe Distance Warning Pada Remote Prototipe Robot Mobil
Pintar “ROMISAFE” Menggunakan MIT APP Inventor

Abstrak

Seiring bertambahnya jumlah kendaraan di dndonesia, teknologi dalam keamanan
berkendara pun semakin meningkat. Mobil pintar yang kini.sudah dilengkapi dengan
sistem keamanan yang canggihs'Diantaranya adalah sistem Safe Distance"Warning, yang
memiliki fungsi keamanan dalam berkendara memberikan peringatan ketika ada_benda
yvang berada pada_bagian depan mobil. Untuk itu dirancanglah, sebuah prototipe.robot
mobil pintar "ROMISAFE" yang terinspirasi dari mobil pintar. yang telah ada. Robot
dirancang.agar dapat digerakkan dengan aplikasi pada smartphone menggunakan MIT
App Inventor. Sistem komunikasi yang digunakan aplikasi MIT App Inventor dengan robot
adalal komunikasi bluetooth, yang dapat menggerakkan robot dengan jarak lurus tanpa
penghalang sejauh + 30 m memilikipersentase data yang diterima sebesar 100% dengan
delay 1.47 detik. Sedangkan pada ruangan tertutup dapat dikendalikan dengan jarak + 5
m memiliki delay 1 detik. Pada aplikasi terdapat opsi mode otomatis dan non-otomatis,
untuk menggerakkan robot secara non-otomatis terdapat fungsi Safe Distance Warning
ketika robot akan digerakkan maju. Mode otomatis memiliki 2 mode yaitu ACC dan LDWS.
Bila salah satu sistem otomatis diaktifkan, robot akan bergerak sesuai dengan mode yang

diaktifkan.

Kata kunci: Adaptive Cruise Control; Bluetooth; Lane Departure Warning System ;

Safe Distance Warning; MIT App Inventor.
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Implementation of Safe Distance Warning System on Remote Prototype of Smart Robot
Car 'ROMISAFE' Using MIT APP Inventor

Abstract

As the number of vehicles in Indonesia increasesyso doessthe technology in driving safety.
Smart cars are now equipped with sophisticated safety systemssAmong them is the Safe
Distance Warning system, which has'a safety function in driving toprovide warnings when
there are objects in front of ‘the car. For this reason, a smart car.robot prototype
"ROMISAFE" was designed, inspired by existing smart cars. The robot is designed to be
driven by an applicationson a smartphone using MIT App Inventor. The communication
system used by theMIT App Inventorapplication with the robot is bluetooth communication,
which can move the robot with a straight distance without obstacles as far as = 30 m has a
percentage of data received of 100% with a delay of 1.47 seconds. While ina closed room
can be controlled with a distance of £ 5 m has a delay of I second. In the application there
are automatic and non-automatic mode options,to move the robot non-automatically there
is aSafe Distance Warning function when the robot will be moved forward. Automatic mode
has 2 modes, namely ACC and LDWS. When.one of the.automatic systems is activated, the
robot will move according to the activated mode.

Keyword: Adaptive Cruise Control; Bluetooth; Lane Departure Warning System ; Safe
Distance Warning; MIT App Inventor



eyieyer uabap Niuyasijod uizi edue)

g
el
[
=}
Q
[
£
T
o
=
—
Q.
o
==
=
[}
-
[
=
=
Q
=
==
[}
T
[}
=
=
=
Q
o
=
<
o
=
Q
g
o
[
-
v
o
=
(1)
=
=,
=
-
[
Q
[}
—
—
o
=
o
-
-
o

N
= - Y
o ]
s 28
3 2 @
Q@ c s
35S
=] -
i
=]
3 <
c Q
(=
233
o £
= ~
~
Sa 3
3 =%
3 =
o s
33¢
-]
- T
o
532
Seg
-~
< ®
o 2
T
s QP
Qs 3
o 3
3 =
‘ﬂ_l’ [
g 7
< °
w m
o0 3>
£ 3=
c 4
25
3873
2 o<
<
o B
= =
€ 93
= x
258 =
2. °
o
s 2
Q —
3 £
5 B
°
z 8
iV
~ 3
5 T
s B
T =
€ £
b= ©w
Q
-
=
-‘.
=
~
Q
-+
Q
[
o
3.
8
=
Q
=
w
[ =
i)
g
=
3
1)
w
o
Q
=3

2y
m
=
0
T
~*
Y

oE
na
x
0
©
-+
Y
g.
;
o
o
-
®
x
E.
x
=
®
Q
o
:.
S
o
=
3
*
-+
Y

-
2
o
=
Q
=
Q
3
[}
=]
Q
c
s
T
w
()
fen
o
b=
o
=
o
-
o
c
"
o
c
=
c
=2
=
Q
-
<
o
-~
<
w
=
=
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
=
==
o
=
o
o
=
3
(]
=
<
()
T
c
-
=
o
=
w
c
3
T
(]
-

DAFTAR ISI
HALAMAN SAMPUL ....coviiiiiiieisesese ettt sn s [
HALAMAN JUDUL.....ooiiiiii et I
HALAMAN PERNYATAAN ORISINALITAS ... i
LEMBAR PENGESAHAN SKRIPSI ..ot iines s i iv
KATA PENGANTAR .ot aitiiee e eeieeseiee e evee e vaaiine e Whin e nveeennveeansneeennns v
ABSTRAK ....ccovvvvivrevene PP iecieieniesesnennsie s S M 00001 Vi
ABSTRACT .oy fdlP.....c.ooeiiiieee R rngr e renrenesnesnenesesseneeneesens S0 N vii
DAFTARISI.. g0 .......... .gmm .............. . N TR Viii
DAFTAR GAMBAR ........clitiiiuaiiesteeeieseeeataaneseonashesssntseestbeesSaeevessesessessessesenes Xi
DAFTARAABEL ............... ... . . N A . A % ... Xiil
DAFRT AR L AP IR AN 0550555500585 106555« 45555 2 (655 25 2 {5 2 45 1 Xiv
BAB | PENDAHULUAN ... s eiiieeiineee et desnneeesihanaeee annn e bannnseeananseeennns 1
1.1 Latar BelakKang «oeeieeisiumseeseeeeeesaeiiinneeeeeeesibanneeseeedbanseeseebananseesiansnseseenes 1
12 Perumusan Masalah..........oiumensmensiiinn e ilian e e 2
1.3 Batasan Masalah ........coeiueiueiue s st sne e aileanne e adbasneaneanseeeenes 2
I V11 o o S 4
ST = - o ST STN 4
BAB I TINJAUAN PUSTAKA . ot it ieitestae tanesnnnsate s vaaseheoneasesbe s vaanasnsssansesesees 5
2 1 - | (o B I 4T 5
2.2 MODIIE RODOT. ..o o o i ettt ana et ann et e 7
2.3 Python (Bahasa PEmrograma) c... .. ... .« e secaseessansessessesnessessessceseees 8
24  OpenCVua. ... S A L T SRR .. ... 4 8
25  MIT APPIINVENTOR ......oooiceieieesieeese et 9
2.6 Safe DiStanCeMAINING .....cc.eovviveriieieieieie e s ER 10
VAV \[OR VI [T vy rvrrrerrrrrrrrrrrrrrerre e 10
2.8  LDWS (Lane Departure Warning SYStem) .........ccccevvevveiieeniiessieesneenn 11
2.9  Sistem Adaptive Cruise Control (ACC).......ccovviriniiniiieie e 11
2.10  Sensor Ultrasonik HC-SRO4 ..........ccoiveiieieceeie e 12
2.11 Line Tracking Sensor TCRTS5000 ........cccoierererenininieeeriesie e 13
2.12  Webcam (Kamera Digital)........ccccooiiiiiiiiiicieseeeee s 14
2.13  Modul Motor Driver L298N..........ccocoiiiiiiieiieeeee e 15

2.14 DC GRArDOX IMOTOK ...ttt eeeeeeeeeneneneeenenennes 16



eyieyer uabap Niuyasijod uizi edue)

g
el
[
=}
Q
[
£
T
o
=
—
Q.
o
==
=
[}
-
[
=
=
Q
=
==
[}
T
[}
=
=
=
Q
o
=
<
o
=
Q
g
o
[
-
v
o
-
(1)
=
=,
=
-
[
Q
[}
—
—
o
=
o
-
-
o

N
= - Y
o ]
s 28
3 2 @
Q@ c s
35S
=] -
83g
=]
3 <
c )
(=
233
o £
= ~
~
Sa 3
3 =%
3 =
o s
33¢
-]
- T
o
532
Seg
-~
< ®
o 2
T
s QP
Qs 3
o 3
3 =
‘A_I’ Y]
8 97
< °
w m
o0 3>
£ 3=
c 4
25
3873
2 o<
<
o B
= =
€ 93
= x
258 =
2. °
o
s 2
Q —
3 £
5 B
°
z 8
iV
~ 3
5 T
s B
T =
€ £
b= ©w
Q
-
=
.‘.
=
~
Q
-+
Q
[
o
3.
8
=
Q
=
w
[ =
i)
g
=
3
1)
w
o
Q
=3

2y
m
=
0
T
~*
Y

=
m
x
0
©
-+
Y
2.
;
o
o
=
o
x
E.
x
2
®
Q
o
:.
S
o
x
o
*
-+
Y

-
2
o
=
Q
=

Q
3
[}
=]

Q
c
s

T
w
()
fen
o

b=
o
=
o
-
o
c
"
o
c
=
c
=2
~
Q
-

<
o
-~
<
w
=
=
o
=

T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
=
==
o
=
o
o
=
3
[}
=

<
()
T
c
-
=
o
=
w
c
3
T
(]
-

2.15  MOAUI BUZZEF ...t 18
2.16 Battery Pack (Battery Li-10N).......cccccovoiiiiiiiiiiiiiie e 19
2.17 Mikrokomputer Raspberry Pi 3 Model B.........ccccccoevvevveieiieceee e, 20
BAB T oottt 23
PERENCANAAN DAN REALISASI ..ottt 23
3.1 Metodologi PeNEIILIAN .............oosite s ouestiiinmes o Woins e veereesreesvesneesseesseaneenns 23
3.2 RanCcangan Alat ...t eeeeseeseee e e sBinn e s e 24
3.2.1  PerancanganBagian Hardware..............cocoooviiieneeniitiins e 24
3.2.2  Perancangan Bagian SOftWare.. i ......ccoooovriiininieeeeses st i 26
3.2.3  DeSKIIPST SISTOM ittt e veevveveerrianhesiasher e baereeseesreesieeeesreesseesesneesnad 27
3.2.4 o Cara Kerja SISBM coocuiiei.eeecieeiaie et cinbe s othe e e ne e ee e 28
3.26 «  Diagram BIOK SISBM..............cieeueeieieine e cirens e anasseeeineseeeoaie e sneeeas 38

3.2« Realisasi Alatummmmmmmm s it e sl e 08 08 S 0 40
3.3.1 Realisasi Rancang Bangun Alat................cceo e ciienee e 40
3.3.2  Flowchart Aplikasi Robot “ROMISAFE”....... ccco.ccotiieececdiranene 43
3.3.3  Realisasi Pemrograman yang. digunakan pada Alat...........ccce........ 46
3.34  Perancangan aplikasi dengan MIT App Inventor..........cceeene.... 48
3.3.5  Perancangan Program pada blocks MIT App Inventor................... 50
2 S O S 55
PEMBAHASAN ......ooititaiit cunstaeanes e iseinass nane snane Eiies sheoins e baeesassnssshesiassasaanassesees 55
4.1  Pengujian Pengiriman Data Melalui Bluetooth...........cccccooeiiiiinnnen..... 55
4.1.1 " 'Deskripsi Pengiriman Data Melalui Bluetooth ...............c.ccooea. ... 55
4.1.2 " Prosedur PENQUJIAN ..........uue. i es B0 il e e esnnensensesnensesnessaaseeeees 55
4.1.3  Data Hasll UJI CODa ..oiii ittt et the e snaenneanaesnnesnaas e 58
4.1.4  Analisis Hasil Ujicoba yang telah dilakukan .............cccoooi i 62
415  AnaliSisS Data/EVAlUASI ...........cccoveieieeiiiie et a iAo 63

4.2  Pengujian Saat Mode"ACC.DiaKtifKan. ...ttt 63
4.2.1  Deskripsi Pengujian Saat Mode ACC diaktifkan............c...ccceuee.ne. 63
4.2.2  Prosedur PENQUIIAN.......ccueiieeiee ittt sre e 63
4.2.3 Datasaat Uji Coba ACC ..o 66
4.2.4  Analisis Hasil Ujicoba yang telah dilakukan ................ccccoovenn 71
4.25  Analisis Data/EValUESI ...........cccoveieiieiiiie e 73

4.3  Pengujian Saat Mode LDWS Diaktifkan ..........ccccovvviiinienininennnen 73
4.3.1  Deskripsi Pengujian Kemampuan Sistem Berjalan............c............ 73



74

Prosedur PENQUITAN .........ciiiiiieieeriese et

4.3.2

76
78
79
79
79

oo : —
e @ c <
> ®© ¢
“k“u k K
N R =] Pa—
5 3 5 14
= R < TE
P 12 o)
= A S = —
e D <
- N >
“auuu ©
mb.w_l_lm O
: 8 £ 8 g 5,8
s53 5% S oZ-
(o) < @ —
o = c D=

o — <
"“.%S%EU.
5 T 2 O = T
+— c = .nﬂ
T »n -0 8 5 & o
c = |L 2 =3 2
w2 - g g T 2
= ~ =
E B8 8w 8§ & W
S € = o 9 ® ¢
0O < 23000

c

[«B]

o

4.3.3
4.3.4
441
4472
443

4.4

4.4
4.

Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta




eyieyer uabap Niuyasijod uizi edue)

g
el
[
=}
Q
[
£
T
o
=
—
Q.
o
==
=
[}
-
[
=
=
Q
=
==
[}
T
[}
=
=
=
Q
o
=
<
o
=
Q
g
o
[
-
v
o
=
(1)
=
=,
=
-
[
Q
[}
—
—
o
=
o
-
-
o

N
= - Y
o ]
s 28
= Q
Q@ c s
35S
=] -
a3g
=]
3 <
c Q
=
233
o g
= ~
~
Sa 3
3 =%
3 =
L 5
33¢
o E}
- T
o
532
< —
73 Q
g_ 2
s QP
Q s 5
o 3
3 =
el’ Q
8 97
< °
w m
o0 S
£ 3=
c 4
= =
3023
S 0 <
<
o B
e
€ 93
= x5
258 =
2. °
o
s 2
Q —
3 £
5 B
T
z 8
iV
~ 3
5 T
1 ®
T =
€ £
b= ©w
Q
-
=
.‘.
=
~
Q
-+
Q
[
(=1
3.
8
=
Q
=
w
=
i)
g
=
3
o
w
o
Q
=3

2y
m
=
0
T
~*
Y

=
m
x
0
S
-+
Y
§.
;
o
o
=
o
x
=
-
2
®
Q
o
=.
S
o
x
o
*
-+
Y

-
o
o
=
o
3
Q
3
(]
=
Q
c
=,
T
(%)
(1)
fen
o
Q
o
=
o
-
o
c
("]
o
c
-
c
=
=
o
=
<
o
-
<
w
=
-
o
3
T
o
3
[}
3
n
o
=]
-
c
3
==
o
=]
o
o
=]
3
(]
3
<
m
o
c
-
=
o
>
(%)
c
3
o
[}
=

DAFTAR GAMBAR
Gambar 2.1 MoDile RODOL ........cooiiiieeee e 7
Gambar 2.2 Halaman Web Mit App INVENTOT..........ooiiiririeieeeeeeeeeereeeeeeee e 9
Gambar 2.3 llustarasi Sistem Lane Departure Warning System..........c.cceccevvevveveneenenne. 11
Gambar 2.4 Fitur Adaptive Cruise Control (ACC)......ccoveveverieieeinereserereeeeeeeeeees 12
Gambar 2.5 llustrasi Pengukuran Jarak Benda dengan Sensor Ultrasonic....................... 13
Gambar 2.6 Konfigurasi Pin Sensor Ultrasonikai.............ooiiie e e 13
Gambar 2.7 Line Tracking Sensor. FCRTS000...........cceveruereerenesiatiine e s eeeeeneeneenenes 14
Gambar 2.8 Aukey WebCam PC-LIMLE .........cccooveviiieieeceeeceeeeve et o s 14
Gambar 2.9 Modul Motor DFIVEr L298N ..........cuceverenenienieieeeeeesesiesee e el i 15
Gambar 2.10 Rangkaian Elektronika pada Modul Moter Driver L298N ...............cc. 5 16
Gambar 2.11 DC/GEarDOX M OtO ti sttt cveveeveeeeeeeeieste e sateee b eeeetesseseessesseseneeneesessas 17
Gambar 2.12.Rangkaian Elektronika pada DC Gearbox MOtor ............5eeereeeeereeneeenenee. 17
Gambar 2:13.Rangkaian Elektronika pada MH-FMD Piezo Buzzer Module................... 19
Gambar 2.44 Raspberry Pi Lithium Battery Power PacK.........cccoeocoieiinicieienccieite e, 20
Gambar 2.15 Mikrokomputer Raspberry Pi:3'Model' B......cv......o0 L i, 21
Gambar 2.16 GPIO Pinout pada Mikrokomputer Raspberry Pi 3 Model B .................... 22
Gambar 3.1 Diagram Alir / Flowchart Metode Penelitian......c.........cccooooiiencieeene. 23
Gambar 3.2 Desain Hardware Sistem yang-Akan Dibuat..c...........ccce oot devieenee, 25
Gambar 3.3 Desain Tampilan hardware (a). Tampak-bawah, (b) Tampak atas................. 25
Gambar 3.4 Desain Tampilan hardware (c) Tampak depan, (d) Tampak belakang ......... 25
Gambar 3.5 Letak Komponen yang Digunakan pada Desain Hardware ....cc...ccccoeaee....... 26
Gambar 3.6 Diagram Alir Cara Kerja Sistem Secara Keseluruhan ... 29
Gambar 3.7 Diagram Alir Cara Kerja Sistem pada Subsistem A ..........cccccoeveieneiennnnn.. 30
Gambar 3.8 Diagram Alir Cara Kerja Sistem pada Subsistem B .............c..iieiiennene. 31
Gambar 3.9 Diagram Blok dari Sistem yang Dirancang....... o c.cciue i e bt cieviecsiennee 38
Gambar 3.10 Tampak Depan pada Realisasi Rancang Bangun Alat............cccccceene...... 41
Gambar 3.11 Tampak Tingkat Atas pada Realisasi‘Rancang Bangun Alat...................... 41
Gambar 3.12 Tampak Tingkat Bawah pada Realisasi Rancang Bangun Alat................... 42
Gambar 3.13 Flowchart 1 pada Aplikasi Robot “ROMISAFE” ......cccceveieiieiieniesennneee. 43
Gambar 3.14 Flowchart 2 pada Aplikasi Robot “ROMISAFE” ....cc.c..ccooiiiiiiiiiiene.s 44
Gambar 3.15 Flowchart 3 pada Aplikasi Robot “ROMISAFE” .. .. 45
Gambar 3.16 program untuk memasukkan library yang akan digunakan...................c..... 46
Gambar 3.17 program yang digunakan untuk menghubungkan bluetooth il i, 46
Gambar 3.18 Program untuk-inisialisasi_pin GP10 yang akan digunakan.wsi........... 47
Gambar 3.19 Program untuk menginisialisasi nilai awal motor robot..............cccceennenne. 48
Gambar 3.20 Program untuk menggerakkan arah robot............ccccecvevevvecienieceneseeee, 48
Gambar 3.21 Program untuk menerima data melalui komunikasi bluetooth.................... 48
Gambar 3.22 Tampilan Perancangan aplikasi pada MIT App Inventor ..........ccccceveeneenee. 49
Gambar 3.23 Tampilan Aplikasi yang telah dirancang............ccceceevvevieneeveeneeceneseenee. 49
Gambar 4.1 Gambar ketika kondisi pintu rumah terbuka............ccocoviveeieniniieee, 59
Gambar 4.2 Gambar ketika kondisi pintu rumah terbuka...........cccceeeeievinieceeeee, 61
Gambar 4.3 Tampilan aplikasi tampilan awal aplikasi ............cccoovevveviinievenieceneceeee, 83

Gambar 4.4 Tampilan aplikasi ketika tombol “Start” ditekan ...........c.ccocerevereereeeeennnnne. 83



epieser HaBaN YiwysH|od izl eduey

[~
<
)
o
3
Q
3
(]
3
Q
<
3
<
3
o
3
Q.
o
3
3
[]
3
T
(]
=
o
e
s
=
n
(]
o
o
=
o
3
o
5
<
n
o
c
-
<
g
o
(=g
<
F
=
Q.
=
o9
3
o
(]
2
<
=~
o
T
o
T
c
3

o
'Y
3

Q
c
£,

T
o
=
=,
-8
o
=
3
()
=
c

a
5
3
5

T
(]
3
=
3

Q
o
=

'§

Q
£

o
o
=
S
-
5
i‘.
2
(1]

Q
[}
=
—
g
o
=
g

o
g
@
<
=3
°
Q
=
=
o
=
1Y
<
3
-~
[
=
2
(]
3
=
§
>
g
=
a
g
2
E
=
=
[
5
°
(]
=
£
]
5
g
Y
3
o
=
E
g
]
=
I
°
)
)
2
Z
£
@
Q
5
z
=
=
o
g
c
o
=
o
<
Y
=]
w
:
3
2
o
o
F

Gambar 4.5 Tampilan aplikasi ketika terhubung dengan robot .............coccceveviveinenennnne. 83
Gambar 4.6 Tampilan aplikasi Ketika tombol panah ditekan............cccccoveeevveeeneceennene. 85
Gambar 4.7 Tampilan aplikasi ketika mode ACC diaktifkan..........c.cccocvveeeveeeeniceennene, 86
Gambar 4.8 Tampilan aplikasi Ketika robot dalam kecepatan cepat..........c.ccccocevrveenene. 87
Gambar 4.9 Tampilan aplikasi Ketika robot dalam kecepatan sedang ..........cccceeveeveenene. 87
Gambar 4.10 Tampilan aplikasi Ketika mode ACC dinon-aktifkan...........c.ccccoceevveeennee. 88
Gambar 4.11 Tampilan aplikasi ketika mode LDWS diaktifkan...........c.ccccoceveveinencnnne.

I
Q
=
2
o
-+
Q

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

—
e
)
o
3
Q
3
o
3
Q
c
=
T
w
(]
o
o
-
o
=S
o
-,
o
=
w
o
c
=
<
=
g
o
[l
=
=
£
]
>
T
o
3
o
=}
n
o
a
c
5
o
=
(-8
o
3
3
g
<
)
o
<
=
o
3
w
<
3
o
[}
-



eyieyer uabap Niuyasijod uizi edue)

g
el
[
=}
Q
[
£
T
o
=
—
Q.
o
==
=
[}
-
[
=
=
Q
=
==
[}
T
[}
=
=
=
Q
o
=
<
o
=
Q
g
o
[
-
v
o
-
(1)
=
=,
=
-
[
Q
[}
—
—
o
=
o
-
-
o

N
= - Y
o ]
s 28
3 2 @
Q@ c s
35S
=] -
i
=]
3 <
c Q
(=
233
o £
= ~
~
Sa 3
3 =%
3 =
o s
33¢
-]
- T
o
532
Seg
-~
< ®
o 2
T
s QP
Qs 3
o 3
3 =
‘ﬂ_l’ [
g 7
< °
w m
o0 3>
£ 3=
c 4
25
3873
2 o<
<
o B
= =
€ 93
= x
258 =
2. °
o
s 2
Q —
3 £
5 B
°
z 8
iV
~ 3
5 T
s B
T =
€ £
b= ©w
Q
-
=
-‘.
=
~
Q
-+
Q
[
o
3.
8
=
Q
=
w
[ =
i)
g
=
3
1)
w
o
Q
=3

2y
m
=
0
T
~*
Y

oE
na
x
0
©
-+
Y
g.
;
o
o
-
®
x
E.
x
=
®
Q
o
:.
S
o
=
3
*
-+
Y

-
2
o
=
Q
=
Q
3
[}
=]
Q
c
s
T
w
()
fen
o
b=
o
=
o
-
o
c
"
o
c
=
c
=2
~
Q
-
<
o
-~
<
w
=
=
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
=
==
o
=
o
o
=
3
(]
=
<
()
T
c
-
=
o
=
w
c
3
T
(]
-

DAFTAR TABEL
Tabel 2.1 Referensi Penelitian 1 ........cocoooverieiieieieieeseseseeee e 5
Tabel 2. 2 Referensi PeNelitian 2 .........c.oovovieieceneeeeeeeeeee e 6
Tabel 2.3 Referensi PENElItIan 3 ........cooviiiieieeeeeee e 6
Tabel 2. 4 Spesifikasi Motor Driver L298N ..........cccoiverireneieieeeerereseseeseeeee e 16
Tabel 2.5 Spesifikasi DC GearhOX MOTOT ...t e it 17
Tabel 2.6 Spesifikasi Raspberry Pi Lithium Battery Power Pack . vu.......c.ccccevecvevieeeennnne 20
Tabel 2.7 Spesifikasi Mikrokomputer Raspberry Pi 3 Model B.... i e 22
Tabel 3.1 Daftar Komponen pada:Desain HardWare .............cccecveeveevenuesvasties s tiue e eeenennns 26
Tabel 3.2 Spesifikasi TEKNISAIGL ...........coviiie e e b i 33
Tabel 3. 3 Spesifikasi Kamponan Fisik pada Alat. ... 5 ..o et 34
Tabel 3.4 Spesifikasi Konstruksipad@aAlat ............coceeeiihene oo ons 37
Tabel 3.5 Daftar. Komponen pada Realisasi Rancang Bangun Alat.............ccccccveevrenene. 42
Tabel 4.1 Daftar Alat yang Digunakan Selama Pengujian kemampuan sistem berjalan.. 56
Tabel 4.2 Tabel Hasil pengujian tanpa penghalang .......ccoe..c.ceeen e coreseeeecsnnees et 58
Tabel 4.3 Tabel Hasil pengujian-dengan penghalang l ... S ke, 60
Tabel 4.4 Tabel Hasil pengujian dengan penghalang 2 ..c.........coev e iieneenciiens e sieneeneen 61
Tabel 4.5 Daftar Alat yang Digunakan Selama Pengujian saat mode ACC diaktifkan .... 64
Tabel 4.6 Tabel Hasil ujicoba pertama i oo e e e 66
Tabel 4.7 Hasil ujicoba kedua MOde ACC ........cccssiiiienmnienenionaneeneebrnasees e daesseseenns 69
Tabel 4.8 Daftar Alat yang Digunakan Selama Pengujian-saat mode ACC diaktifkan .... 74
Tabel 4.9 Ketika robot menerima perintah untuk mengaktifkan.mode LDWS ................ 76
Tabel 4.10 Hasil Pengujian dengan webcam pada mode LDWS........c0eoieiiienenne.... 77
Tabel 4.11 Ketika robot memberikan informasi keluar dari mode LDWS....................... 78
Tabel 4.12 Daftar Alat yang Digunakan Selama Pengujian kemampuan sistem berjalan 80
Tabel 4.13 Tabel keterangan ketika aplikasi dan robot terhubung ............co.. e 83
Tabel 4.14 Tabel pengujian mode NON-0TOMALIS L..........cceieeeerieseeseesneeeeseesneesnesnesneennens 84
Tabel 4.15 Tabel pengujian MOde NON=OLOMALIS Luii... 5. tu . cerueruenneneeseesessessassessennenneneesenes 85
Tabel 4.16 Tabel ketika mode ACC diaktifkan ... 86
Tabel 4.17 Tabel ketika robot bergerak dengan mode ACC.......c..cooeiieieieieeseeseeeennne 86
Tabel 4.13 Tabel keterangan ketika aplikasi dan robot terhubung «...........ccccccooeeee..... 91



88
89
.91
101

POLITEKNIK

NEGERI
JAKARTA

DAFTAR LAMPIRAN

ran 4 Dokumentasi Data Uji coba pertama Mode ACC........cceovvererererieeeeenenne

ran 2. Dokumentasi Pengujian Alat di Laboratorium.............cceeevvveveviereerieeenene
ran 3. Program yang digunakan............cceceeeeeeevieniecieseseecresre e

ran 1.Daftar Riwayat Hidup PenuliS.........cccceeeiirieieiiceeeceeeseeeee e

Lamp
Lamp
Lamp
Lamp
Lamp
Lamp

Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta




eyieyer uabap Niuyasijod uizi edue)

g
el
[
=}
Q
[
£
T
o
=
—
Q.
-]
==
=
[}
-
[
=
=
Q
=
==
[}
T
[}
=
=
=
Q
o
=
<
o
=
Q
g
o
[
-
v
o
-
(1)
=
=,
=
-
[
Q
[}
—
—
o
=
o
-
-
o

N
= - Y
o ]
s 28
3 2 @
Q@ c s
35S
=] -
a3g
=]
3 <
c )
=
233
o £
= ~
~
Sa 3
3 =%
3 =
L =7
33¢
-]
- T
o
s 53
= =
73 )
g_ 2
s QP
Qs 3
o 3
3 =
g Y]
8 97
< °
w m
o0 3>
£ 3=
c 4
25
3023
2 o<
<
o B
= =
€ 93
= x
258 =
2. °
o
s 2
Q —
3 £
5 B
°
z 8
iV
~ 3
5 T
s B
T =
€ £
b= ©w
Q
-
=
-‘.
=
~
Q
-+
Q
[
o
3.
8
=
Q
=
w
[ =
i)
g
=
3
1)
w
o
Q
=3

2y
m
=
0
T
~*
Y

I
Y
x
£
T
-+
Y
§.
;
p)
=
=
1)
x
=
=
=
D
Q
[
=.
e~
v
x
v
*
-+
Y

-
o
o
=
o
3
Q
3
(]
=
Q
c
=,
T
(%)
(]
fen
o
Q
o
=
o
-
o
c
("]
o
c
-
c
=
=~
Qo
=
<
o
-
<
w
=
-
o
3
T
o
3
[}
3
n
o
=]
-
c
3
==
-
=]
o
o
=]
3
(]
3
<
m
o
c
-
=
o
>
(%)
c
3
o
[}
=

BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Robot mobil pintar merupakan salah satu inovasi dalam industri otomotif
yang berkembang pesat. Robot mobil pintar‘dikembangkan dengan tujuan untuk
memberikan kenyamanan dan keamanan dalam berkendara. Salah satu hal yang
perlu diperhatikan dalam.pengembangan robot mobil pintar adalah. penerapan
sistem keamanan aktif (Active Safety System) yang dapat membantu pengemudi
dalam menghindari terjadinya kecelakaan (Achmad et al., 2023).

Dalam beberapa tahun terakhir, teknologi Active Safety.System semakin
berkembang dan banyak diimplementasikan pada kendaraan modern. Hal ini karena
jumlahkecelakaan lalu'lintas yang terjadi semakin meningkat dan memakan banyak
korban jiwa. Dengan adanya teknologi-ini, diharapkan dapat mengurangi resiko
terjadinya kecelakaan dan meningkatkan keselamatan dalam berkendara. Oleh
karena itu, penting untuk memahami dan mengaplikasikan teknologi Active Safety
System dalam kendaraan yang digunakan (Savino et al., 2020).

Sistem keamanan aktif yang dapat diterapkan padarobot mobil pintar
meliputi beberapa teknologi, salah satunya adalah Safe Distance Warning berfungsi
untuk memberikan peringatan kepada pengemudi Ketika jarak antara mobil dengan
kendaraan di depan terlalu dekat.” Untuk ‘menerapkan sistem keamanan Safe
Distance Warning pada robot mobil pintar, dibutuhkan komponen Sensor.
Ultrasonik HC-SR04 untuk mendeteksi jarak kondisi depan robot dengan benda
lain.

Dalam skripsi yang akan dibuat, merancang robot bernama “ROMISAFE”.
“ROMISAFE” merupakan. prototipe robot mobil pintar yang dilengkapi~dengan
teknologi Active Safety System, serta pada perancangan robot “ROMISAFE”
terdapat aplikasi smartphone yang berfungsi sebagai remote dan terhubung dengan
Bluetooth pada Raspberry pi yang merupakan bagian dari robot “ROMISAFE”.
Aplikasi ini dapat mengaktifkan akses fitur-fitur sistem keamanan aktif (Active
Safety System) pada robot mobil pintar, yaitu Safe Distance Warning pada saat robot
bergerak secara mode non-otomatis (bergerak diatur oleh pengguna) memantau dan

mengontrol robot mobil pintar dari jarak jauh, termasuk memeriksa data sensor
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serta memberikan perintah untuk menghindari hambatan yang muncul. Pada mode
otomatis terdapat fitur LDWS (Lane Departure Warning System) dan ACC
(Adaptive Cruise Control) bila salah satu fitur aktif, maka fitur yang lain tidak dapat
diaktifkan termasuk mode non-otomatis. Dengan adanya teknologi-teknologi
seperti Lane Departure Warning System, Safe Distance Warning, dan Adaptive
Cruise Control, robot mobil pintar "ROMISAFE".memiliki filosofi keselamatan
"Safe Drive". Diharapkan dengan adanya inovasi ini, “ROMISAFE” dapat menjadi
awal dalam membuat robet pintar yang suatu saat dapat diwujudkan menjadi mobil
pintar secara nyata. .Dengan fitur yang dapat. membantu mengurangi. risiko
kecelakaan di jalantol dan meningkatkan keselamatan dalam berkendara.
Penerapan sistem keamanan aktif pada robot mobil pintar "ROMISAFE"
diharapkan dapat menjadi media pembelajaran untuk mengetahui cara
meningkatkan keamanan dalam berkendara, khususnya pada jalan tol yang
memiliki risiko kecelakaan yang lebih tinggi melalui bentuk prototipe. Selain itu,
pengembangan robot mobil pintar dengan sistem keamanan aktif juga dapat
membantu mengurangi tingkat kecelakaan lalu lintas.dan mereduksi jumlah korban
Jiwa akibat kecelakaan. Oleh karena itu, pengembangan-robot mobil pintar dengan
penerapan sistem keamanan aktif merupakan suatu inovasiyang penting untuk terus

dikembangkan.

1.2 Perumusan Masalah
Berdasarkan uraian dari latar belakang dapat dirumuskan permasalahan
sebagai berikut:

a. Bagaimana konfigurasi sistem akuisisi dan transmisi data pada Sensor
Ultrasonik HC-SR04 sebagai implementasi Safe Distance Warning pada
prototipe robot mobil.pintar “ROMISAFE”?

b. Bagaimana cara mengintegrasikan.aplikasi_smartphone melalui bluetooth
untuk mengaktifkan sistem Active Safety System pada prototipe robot mobil

pintar “ROMISAFE” secara otomatis atau non-otomatis?

1.3 Batasan Masalah
Dalam pembahasan tugas akhir ini, terdapat batasan masalah untuk

memfokuskan pembahasan. Berikut batasan masalah yang diterapkan:



eyieyer uabap Niuyasijod uizi edue)

g
el
[
=}
Q
[
£
T
o
=
—
Q.
o
==
=
[}
-
[
=
=
Q
=
==
[}
T
[}
=
=
=
Q
o
=
<
o
=
Q
g
o
[
-
v
o
=
(1)
=
=,
=
-
[
Q
[}
—
—
o
=
o
-
-
o

N
= - Y
o ]
s 28
= Q
Q@ c s
35S
=] -
a3g
=]
3 <
c Q
=
233
o g
= ~
~
Sa 3
3 =%
3 =
L 5
33¢
o E}
- T
o
532
< —
73 Q
g_ 2
s QP
Q s 5
o 3
3 =
el’ Q
8 97
< °
w m
o0 S
£ 3=
c 4
= =
3023
S 0 <
<
o B
e
€ 93
= x5
258 =
2. °
o
s 2
Q —
3 £
5 B
T
z 8
iV
~ 3
5 T
1 ®
T =
€ £
b= ©w
Q
-
=
.‘.
=
~
Q
-+
Q
[
(=1
3.
8
=
Q
=
w
=
i)
g
=
3
o
w
o
Q
=3

2y
m
=
0
T
~*
Y

=
m
x
0
S
-+
Y
§.
;
o
o
=
o
x
=
-
2
®
Q
o
=.
S
o
x
o
*
-+
Y

-
o
o
=
o
3
Q
3
(]
=
Q
c
=,
T
(%)
(1)
fen
o
Q
o
=
o
-
o
c
("]
o
c
-
c
=
=~
o
=
<
o
-
<
w
=
-
o
3
T
o
3
[}
3
n
o
=]
-
c
3
==
o
=]
o
o
=]
3
(]
3
<
m
o
c
-
=
o
>
(%)
c
3
o
[}
=

Aplikasi yang digunakan untuk menggerakkan robot dibuat dengan MIT
APP Inventor;

Komunikasi Robot dengan smartphone menggunakan komunikasi
Bluetooth;

Tugas akhir ini difokuskan pada pengimplementasian sistem Safe Distance
Warning pada prototipe robot mobil pintar.“ROMISAFE” menggunakan
Sensor Ultrasonik HC-SR04;

Sistem Safe Distanee Warning yang diimplementasikan hanya untuk
kendaraan di depan prototipe robot mobil pintar “ROMISAFE”;

Variabel yang diukursadalah. jarak kendaraan terhadap kondisi di depan
prototipe robot mobil pintar “ROMISAFE”;

Algoritma program sistem yang ada pada prototipe mabil pintar akan
diimplementasikan pada sebuah mikrokomputer ‘berupa Raspberry Pi 3
Model B dan memberikan informasi pada aplikasi smartphone;

.. Aplikasi smartphone yang terhubung dengan Bluetooth pada saat mode non-

otomatis digunakan untuk menggerakkan prototipe .robot mobil pintar
“ROMISAFE” dengan aplikasi smartphone. dan-mengatur. prototipe robot
mobil pintar “ROMISAFE” dalam mode otomatis yaitu Lane Departure
Warning System (LDWS) atau Adaptive Cruise Control (ACC);
Pemasangan alat akan dilakukan pada prototipe mobil pintar dan pengujian
akan dilakukan pada lingkungan simulasi di‘dalam ruangan.

Uji caba dan evaluasi dilakukan untuk mengetahui tingkat keberhasilan dari
penggunaan aplikasi smartphone untuk mengendalikan robot dan
implementasi. Sistem Safe Distance Warning pada prototipe robot mobil
pintar “ROMISAEE”;

Hasil yang diharapkan-dari.tugas akhir ini_adalah.prototipe robot mobil
pintar “ROMISAFE” yang dilengkapi dengan teknologi Safe Distance
Warning(SDW), Lane Departure Warning System (LDWS), dan Adaptive
Cruise Control (ACC). LDWS diharapkan mampu memberikan peringatan
saat terdeteksi kecenderungan keluar jalur, sedangkan ACC mampu
mengatur kecepatan kendaraan secara otomatis dengan mempertimbangkan

jarak kendaraan di depannya dan posisinya terhadap jalur yang sedang
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dilalui. Dengan demikian, diharapkan prototipe robot mobil pintar dapat

meningkatkan sistem keamanan di jalan tol.

Tujuan

Adapun tujuan yang ingin dicapai dari tugas akhir ini adalah sebagai berikut:

1.

Menerapkan Safe Distance Warning pada prototipe robot mobil pintar
menggunakan Sensor Ultrasonik-HC-SR04 pada sistem kendali robot
mobil pintar untuk-memberi peringatan melalui aplikasi ketika robot
tidak berada pada jarak yang aman dari kendaraan lain di'depan robot.

Mengintegrasikan aplikasi smartphene = dengan Bluetooth  .untuk
mengontrol sistem Active Safety System pada robot mobil pintar secara

otomatis atau non-otomatis.

ltuaran

Adapun luaran yang diharapkan daritugas akhir ini adalah sebagai berikut:

1.

Laporan tugas akhir dan jurnal .ilmiah yang .dapat menyediakan
informasi terkait dengan prototipe roboet mobil pintar yang telah dibuat;
Paten Sederhana / HAKI terkait dengan Sistem Safe Distance Warning
pada prototipe robot mobil pintar “ROMISAFE” dengan menggunakan
Aplikasi smartphone dan Sensor Ultrasonik HC-SR04 sebagai
implementasi dari teknologi instrumentasi dan kontrol industri;
Prototipe robot mobil pintar yang dilengkapi dengan teknologi Sistem
Active Safety System sebagai kontribusi terhadap peningkatan
keselamatan pengguna, jalan ol dengan menyediakan solusi alternatif
yang diharapkan ke depannya dapat dikembangkan dengan bekerja
sama dengan pihak yang berkepentingan;
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BAB V

PENUTUP
5.1 Kesimpulan

Kesimpulan yang didapat berdasarkan hasil pengujian dan analisis yaitu

sebagai berikut:

1. Robot dapat dikendalikan‘oleh aplikasi tanpa penghalang dengan jarak. Dari

pengujian yang telah.dilakukan smartphone dan robot dengan.3 pengujian.
Robot dapat dikendalikan oleh smartphone dari jarak + 30 m dengan
persentase data diterima 100% walau memiliki delay 1.47 detik. Saat
kondisi robot berbeda ruangan yang terhalang tembok dengan kondisi pintu
atau ruangan terbuka, smartphone masih dapat mengendalikan robot dengan
jarak maksimal £ 8 m yang memiliki‘delay 0.47 detik. Pada kondisi robot
dan smartphone yang berbeda ruangan serta kondisi ruangan tertutup,
smartphone dapat mengendalikan robot dengan jarak maksimal £5 m serta
delay 1 detik setiap pengiriman data.

Dari pengujian Mode Acc dapat berjalan _dengan baik, hanya saja data
informasi yang disampaikan ke aplikasi tidak sepenuhnya terkirim dengan
baik. Data yang didapatkan -memiliki rata-rata =(95,8%+97,02%)/2. Nilai
rata-ratanya adalah 96,41%. Aplikasi dapat berfungsi dengan baik dengan
keakuratan menyimpan data-dengan MIT App Inventor sebagai datalogger
sebesar 96,41% data dapat tersimpan. Data yang tidak tersimpan
dipengaruhi dengan format pengiriman data yang kurang tepat, sehingga
data yang dibaca pada aplikasi tidak dapat tersimpan karena tidak sesuai
dengan data yang.seharusnya dapat disimpan.

Pada mode otomatis LDWS,.robot bergerak maju_lurus-dengan kecepatan
konstan dan bergerak mengikuti garis yang ada. Bila webcam tidak

mendeteksi adanya garis maka robot akan keluar dari mode LDWS.

. Aplikasi dapat digunakan sebagai remote yang mengendalikan prototipe

robot mobil pintar “ROMISAFE” serta menghubungkan dan memutuskan
komunikasi bluetooth antara smartphone dengan robot. Kedua sistem

otomatis yang ada, dapat diaktifkan dan menggerakkan robot sesuai fungsi

95 Politeknik Negeri Jakarta
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yang diaktifkan, Robot dapat kembali digerakkan dengan aplikasi ketika
fungsi robot otomatis yang diaktifkan telah dalam kondisi keluar dari mode
tersebut.

5.2 Saran

Adapun saran yang dapat diberikan untuk perbaikan penelitian

dalam skripsi ini dimasa yang 3

L.

dah untuk melihg

3 \'stikan

a blok MIT

adar |

pengirimannya : : g diatur p
App Inventor.
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LAMPIRAN
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Gambar Lampiran 3. Gambar penulis dengan kelompok tim tugas akhir
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Lampiran 2. Dokumentasi Pengujian Alat di Laboratorium
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Gambar Lampiran 5. Ketika robot bergerak dengan Mode LDWSs

Gambar Lampiran 4. Gambar ketika robot keluar dari Mode ACC

Gambar Lampiran 6. Ketika penulis melakukan pengujian pengiriman data dengan bluetooth
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. Lampiran 3. Program yang digunakan

import bluetooth

import cv2

import RPi.GPIO as GPIO
import numpy as np

eidid yeH

import time

import datetime

port = 22
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g rightFwd = 17
-§ rightRev = 22
= leftFwd = 23
=]
i leftRev = 24
ENA =4
ENB =13

# GPIO Pins untuk sensor garis
left_line_sensor_pin =5
right_line_sensor_pin =6

# GPIO Pin untuk buzzer

buzzer pin=19

# GPIO Pins untuk Sensor Ultrasonik
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trigger_pin =21
echo_pin =20

# Inisialisasi GPIO

GPI10.setup(rightFwd, GP10.OUT)
GPIO.setup(rightRev, GPIO.OUT)
GPIO.setup(leftFwd, GPIO.OUT)
GPI10.setup(leftRev, GP10.0UT)
GPIO.setup(left_line_sensor_pin, GPIO.IN)
GPI10.setup(right_line_sensor_pin, GPIO.IN)
GPI10.setup(buzzer.pin; GP10.0UT)
GPI10.setup(ENA, GPIO.OUT)
GPI10.setup(ENB, GP10.0UT)
GPI10.setup(trigger_pin, GP10.0UT)
GPIO.setup(echo_pin, GPIO:IN)
#inisialisasi awal motor
GPIO.output(leftFwd, False)
GPI1O.output(leftRev, False)
GPIO.output(rightFwd, False)
GPI10.output(rightRev, False)

#PWM Initialization

rightMotorFwd = GP10.PWM(rightFwd, 75)
leftMotorFwd = GP10.PWM(leftFwd, 75)
rightMotorRev = GP10.PWM(rightRev,:75)
leftMotorRev = GP10.PWM(leftRev, 75)
rightMotorFwd.start(30)
leftMotorFwd.start(30)
rightMotorRev.start(30)
leftMotorRev.start(30)

setpoint=320

# Fungsi untuk menggerakkan motor maju

def move_forward():
rightMotorFwd.ChangeDutyCycle(75)
rightMotorRev.ChangeDutyCycle(0)
leftMotorFwd.ChangeDutyCycle(75)
leftMotorRev.ChangeDutyCycle(0)
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# Fungsi untuk menggerakkan motor mundur

def move_backward():
rightMotorFwd.ChangeDutyCycle(0)
rightMotorRev.ChangeDutyCycle(75)
leftMotorFwd.ChangeDutyCycle(0)
leftMotorRev.ChangeDutyCycle(75)

# Fungsi untuk menggerakkan motor ke kanan

def turn_left():
rightMotorFwd.ChangeDutyCycle(0)
rightMotorRev.ChangeDutyCycle(75)
leftMotorFwd.ChangeDutyCycle(75)
leftMotorRev.ChangeDutyCycle(0)

# Fungsi untuk menggerakkan maotor ke Kiri

def turn_right():
rightMotorFwd.ChangeDutyCycle(75)
rightMotorRev.ChangeDutyCycle(0)
leftMotorFwd.ChangeDutyCycle(0)
leftMotorRev.ChangeDutyCycle(75)

# Fungsi untuk menghentikan motor

def stop_motor():
rightMotorFwd.ChangeDutyCycle(0)
rightMotorRev.ChangeDutyCycle(0)
leftMatorFwd.ChangeDutyCycle(0)
leftMotorRev.ChangeDutyCycle(0)

# Inisialisasi PWM untuk buzzer

buzzer pwm = GPIO.PWM(buzzer pin, 100). # PWM pada pin GP1O 18 dengan frekuensi 100

Hz
#Fungsi untuk mengaktifkan buzzer
def buzz_on(power=100):
buzzer_pwm.start(power)
#Fungsi untuk menomaktifkan buzzer
def buzz_off():
buzzer_pwm.stop()
# Fungsi untuk membaca sensor garis Kiri
def read_left_line_sensor():
return GPIO.input(left_line_sensor_pin)

# Fungsi untuk membaca sensor garis kanan
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def read_right_line_sensor():
return GPIO.input(right_line_sensor_pin)
def line_process(left_line, right_line):
#Jika kedua sensor garis mendeteksi garis
if left_line ==0 and right_line==0:
#stop_motor()
buzz_on()
time.sleep(0.2)
cv2.putText(image, "Keluar Jalur”, (50,50), cv2.FONT_HERSHEY.SIMPLEX, 1,
(0,0,255), 2)
elif left_line == 0:
buzz_off()
time.sleep(0.2)
cv2.putText(image, "Lewat Garis Kanan", (50,50), cv2.FONT_HERSHEY SIMPLEX, 1,
(0,0,255), 2)
elif right_line == 0:
buzz_off()
time.sleep(0.2)
cv2.putText(image, “Lewat Garis Kiri", (50,50), cv2.FONT HERSHEY SIMPLEX, 1,
(0,0,255), 2)
else:
buzz_off()
cv2.putText(image, “Berada.di Jalur", (50,50), cv2FONT_HERSHEY SIMPLEX, 1,
(0,255,0), 2)
def baca_jarak():
# Kirim pulsa trigger ke sensor ultrasonik
GPI10O.output(trigger_pin, True)
time.sleep(0.00001)
GPI10O.output(trigger_pin, False)
# Tunggu hingga sinyal echo:menjadi HIGH
pulse_start = time.time()
while GPIO.input(echo_pin) == 0:
pulse_start = time.time()
# Tunggu hingga sinyal echo menjadi LOW
pulse_end = time.time()
while GP10O.input(echo_pin) == 1:
pulse_end = time.time()

# Hitung durasi pulsa untuk menghitung jarak
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pulse_duration = pulse_end - pulse_start

jarak = pulse_duration * 17150 # Menghitung jarak dalam cm, kecepatan suara sekitar 34300

def motor (pwm, error):

E cm/s

~ .

(o) return jarak
©

-+

Y

if -20 <=error <=20:

print ('lurus')

move_forward()

elif error > 21 :
print ('kiri")
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jarak_cm =D
time.sleep(0.2)

if (recvdata == "U" and jarak_cm <= 8):

#Robot tidak dapat bergerak maju ketika jarak kurang dari atau sama dengan 8
cm

time.sleep(0.2)

client_sock.send(b'tidak maju’)

current_time2 = datetime.datetime.now()

print (f"{current_time2} - Robot tidak maju")

95 Politeknik Negeri Jakarta




eyieyer uabap Niuyasijod uizi edue)

g
el
[
=}
Q
[
£
T
o
=
—
Q.
o
==
3
[}
-
[
e
=
Q
=
==
[}
T
[}
=
=
=
Q
o
=
<
o
=
Q
g
o
[
-
v
o
-
(1)
=
=,
=
-
[
Q
[}
—
e
o
=
o
-
-
o

N
= - Y
o o
s 28
] @
Qe s
35S
= =
g2z
5
3 <
c Q
3 c
=3 3
Y e
5 =
~
Sa 3
3 =%
3 5
m :
5
33¢
-]
= o
o
533
Seg
-~
< ®
) 2
o
s @3
Q 5
59 0
S =
8 o
g 7
< °
w m
) -]
c ¥ £
= =
c 4
= T )
3873
= <
S S
P —4
c 93
= x5
258 =
2. °
a
s 2
Q —
3 £
5 B
o
z 8
iV
~ 3
5 T
s B
T =
c S
= @
Q
-
-~
*.
=
~
i)
&
[
o
3.
8
=
Q
=
w
[ =
i)
g
s
3
1)
w
=
Q
3

2y
m
=
0
T
~*
Y

oE
9
x
0
©
-+
Y
é.
;
1
-
;.
o
x
E.
x
=
o
Q
)
:.
S
o
=
)
q
-+
Y

-
2
o
=
Q
=

Q
3
[}
=]

Q
c
s

T
w
()
o
o

b=
o
=
o
-
o
c
['d
o
c
=
c
=2
~
Q
-

<
o
-~
<
=
3
-
o
=

T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
=
=~
o
=
o
o
=
3
(]
=

<
()
T
c
-
=
o
=
w
c
3
=
o
-

stop_maotor()
elif (recvdata =="U"):
#Menggerakkan robot maju ketika jarak lebih 8 cm
time.sleep(0.2)
client_sock.send(b'maju’)
current_time2 = datetime.datetime.now()
print (f"{current_time2} - Robot bergerak-maju*)
move_forward()
elif (recvdata == "D"):
#Menggerakkan robot mundur
time.sleep(0.2)
client_sock.send(b‘mundur")
current_time2 = datetime.datetime.now()
print (f*{current_time2} - Robot bergerak mundur")
move_backward()
elif (recvdata == "R"):
#Menggerakkan robot belok ke kanan
time.sleep(0.2)
client_sock.send(b'kanan’)
current_time2 = datetime.datetime.now()
print (f*{current_time2} - Robot belok ke kanan")
turn_right()
elif (recvdata == "L"):
#Menggerakkan robot belok ke kiri
time.sleep(0.2)
client_sock.send(b'kiri’)
current_time2 = datetime.datetime.now()
print (f"{current_time2} - Robot belok ke Kiri*)
turn_left() #Robot belok ke Kiri
elif (recvdata =="8"):
#Menggerakkan‘robot.berhenti
time.sleep(0.2)
client_sock.send(b'stop")
current_time2 = datetime.datetime.now()
print (f"{current_time2} - Robot berhenti bergerak™)
stop_maotor() #Robot berhenti
elif (recvdata == "ACC"):
#Mode otomatis ACC aktif
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time.sleep(0.2)
current_time2 = datetime.datetime.now()
print (f"{current_time2} - Mode acc diaktifkan™)
time.sleep(0.1)
while True:
# Baca jarak dari sensor ultrasonik
jarak_cm = baca_jarak()
# Format hasil jarak dengan dua angka di belakang koma
jarak: formatted = "{:.2f}".format(jarak_cm)
current_time = datetime.datetime.now()
print (f"{current_time} - {jarak_formatted}, cm")
client_sock.send(jarak_formatted)
if jarak_cm <= 10:
stop_motor()
time.sleep(0.3)
client_sock.send(b'stp")
current_time2 = datetime.datetime.now()
print (f"{current_time2} - Ada benda di depan")
time.sleep(0.3)
client_sock.send(b'quitacc’)
current_time2 = datetime.datetime.now()
print (f*{current_time2} - Keluar dari mode ACC")
time.sleep(0.3)
break
elif jarak_cmi<= 20:.# Jarak antara 8 cm hingga 20 cm
rightMotorFwd.ChangeDutyCycle(25)
rightMotorRev.ChangeDutyCycle(0)
leftMotorFwd.ChangeDutyCycle(25)
leftMotorRev.ChangeDutyCycle(0)
time.sleep(0.3)
client.sock.send(b'kec1")
current_time2 = datetime.datetime.now()

print (f"{current_time2} - Kecepatan Sedang")

else: # Jarak lebih dari 20 cm
rightMotorFwd.ChangeDutyCycle(35)
rightMotorRev.ChangeDutyCycle(0)
leftMotorFwd.ChangeDutyCycle(35)
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leftMotorRev.ChangeDutyCycle(0)
time.sleep(0.3)

client_sock.send(b'kec2")

current_time2 = datetime.datetime.now()

print (f"{current_time2} - Kecepatan Cepat")

time.sleep(0.3)
elif (recvdata == "LDWS"):

#Mode otomatis LDWS aktif

time.sleep(0.2)

current_time2 = datetime.datetime.now()

print (f"{current_time2} - Mode Idws diaktifkan')

while(1):
_, image ="cap.read()
cv2.line(image, (320, 0), (320, 360),(0,255,0),1)
error =0
roil = image[200:250, 1:320]
roi2 = image[200:250, 321:640]
whitelinel= cv2.inRange(roil, (180,180,180), (255,255,255))
whiteline2= cv2.inRange(roi2, (180,180,180), (255,255,255))
kernel = np.ones((3,3), np.uint8)
whitelinel = cv2.erode(whitelinel, kernel, iterations=5)
whitelinel ='cv2.dilate(whitelinel, kernel, iterations=9)
whiteline2 = cv2.erode(whiteline2, kernel, iterations=5)

whiteline2 = cv2.dilate(whiteline2, kernel, iterations=9)

contours, hierarchy =
cv2.findContours(whitelinel.copy(),cv2.RETR TREE,cv2.CHAIN_APPROX SIMPLE)
contours2, hierarchy2 3

cv2.findContours(whiteline2.copy(),cv2.RETR_TREE,cv2.CHAIN_APPROX_SIMPLE)
cv2.drawContours(roil,contours,0,(0,0,255),2)
cv2.drawContours(roi2,contours2,0,(0,0,255),2)
cv2.line(image, (320, 0), (320, 360),(0,255,0),1)
#Baca sensor garis
left_line = read_left_line_sensor()

right_line= read_right_line_sensor()

line_process(left_line, right_line)

if len(contours) == 0 and len(contours2) ==0:
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stop_motor()

buzz_off()

current_time2 = datetime.datetime.now()

print (f*{current_time2} - Keluar dari mode LDWS.")
client_sock.send(b'qLDWS")
cv2.destroyAllWindows()
break

elif len(cont
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M = cv2.moments
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buzz_off()

current_time2 = datetime.datetime.now()

print (f"{current_time2} - Keluar dari mode LDWS.")
client_sock.send(b'qLDWS")
cv2.destroyAllWindows()

break

elif (recvdata == "Q"):
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datetime.datetime.now()

ak_formatted
rak_formatted)

datetime.datetime.no

jarak_formatted = "{:.2f}".fo
dateti

%
0.’ ‘C

print (f*{current_time2} - Sambungan terputus dan selesai.")

current_time2
break

print("next™)

time.sleep(0.3)
current_timel
current_time2
print(curren

client_so

cv2.destroyAl

Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.
b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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Lampiran 4 Dokumentasi Data Uji coba pertama Mode Acc

Waktu
; Keterangan Waktu Keterangan yang
No. | ketika | iarobot | diterima | diberikan aplikasi | [<etérangan
mengirim
1 12.17.45 Kecepatan 12.17.45 Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
2 12.17.45 34.86, cm 12.17.45 Nilai jarak: 34.86 Berhasil
3 | 121745 | Keeepatan | o ggp jeBergerakdengan | 5o
Cepat kecepatan cepat
4 12.17.45 25.57, cm 12.17.46 Nilai jarak: 25.57 Berhasil
5 12.17.46 Kecghgs 12.17.46 Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
6 12.17.46 17.90, cm 12.17.46 Nilai jarak: 17.90 Berhasil
7 | 12.17.46 4 Kecepatant by, |, o | Bergerakdengan | oo
Sedang kecepatan sedang
8 12.17.47 11.64, cm 12.17.47 Nilal jarak: 11.64 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
9 12.17.47 Sedang 12.17.47 kecepatan sedang Berhasil
10 | 12.17.47 7.40, cm 12.17.47 Nilai jarak: 7.40 Berhasil
11 | 12.17.48 Adg dzggga g 12.17.48 Robot berhenti Berhasil
Keluar dari Keluar dari mode .
12 | 12.17.48 mode ACC 12.17.48 ACC Berhasil
13| 12.17.48 7.20 cm 12.17.49 Nilai jarak: 7.40 Berhasil
Mode acc Mengirimkan .
14 | 12.17.57 diaktifkan 12.17.56 ACC Berhasil
15 | 12.17.57 62.33, cm 12.17.57 Nilai jarak: 62.33 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
16 | 12.17.57 Cepat 12.17.57 keeepatan capat Berhasil
17 | 12.17.58 66.06, cm 12.17.58 | Nilai jarak: 66.06 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
18 | 12.17.58 Cepat 12.17.58 ketepatan cepat Berhasil
19 | 12.17.58 67.15, cm 12.17.58 Nilal jarak: 67.15 Berhasil
20 | 121759 | Kecepatan | ., ;g | Bergerakdengan | g
Cepat kecepatan cepat
21 | 12.17.59 61.33, cm 12.17.59 Nilai jarak: 61.33 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan i
22 | 12.17.59 Cepat 12.17.59 Kecepaian.cepa Berhasil
23 | 12.17.59 50.00, cm 12.18.00 Nilai jarak:.50.00 Berhasil
24 | 121800 | Kecepatan |, g | Bergerakdengan g )
Cepat kecepatan cepat
25 | 12.18.00 41.52, cm 12.18.00 Nilai jarak: 41.52 Berhasil
26 | 121800 | KKecepatan |, 100 | Bergerakdengan | g
Cepat kecepatan cepat
27 | 12.18.01 35.09, cm 12.18.01 Nilai jarak: 35.09 Berhasil
28 | 121801 | Kecepatan |, gy | Bergerakdengan g
Cepat kecepatan cepat
29 | 12.18.01 28.31, cm 12.18.01 Nilai jarak: 28.31 Berhasil
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Waktu
; Keterangan Waktu Keterangan yang
No. | ketika | oo robot | diterima | diberikan aplikasi | orerangan
mengirim
30 | 12.18.02 Kecepatan 12.18.02 Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
31 | 12.18.02 21.04, cm 12.18.02 Nilai jarak: 21.04 Berhasil
32 | 121802 | Kecepatan |, g0 | Bergerakdengan | g0
Sedang kecepatan sedang
33 | 121802 | 14.98,cm : : Tidak
Berhasil
Kecepatan Tidak
& || fAleiE Sedang i i Berhasil
35 | 12.18.03 10.18, cm 12.18.03 Nilai jarak: 10.18 Berhasil
36 | 121803 Keeepatan | 1, 1g05 | BOIgErAkdengan | g )
Sedang kecepatan sedang
37 | 12.18.04 6.25, cm 12.18.04 Nilai jarak: 6.25 Berhasil
38 | 124804 | AR dgggga di | 421804 | Robot berhentis | Bethasil
Keluar dari Keluar.dari mode .
39 | 12.18.04 mode ACC 12.18.04 ACC Berhasil
40 | 12.18.05 6.25cm 12.18.05 Nilar jarak: 6.25 Berhasil
Mode acc Mengirimkan .
41 | 12.18.10 diaktifkan 12.18.10 ACC Berhasil
42 | 12.18.10 62.83, cm 12.18.11 Nilai jarak: 62.83 Berhasil
43| 21811 | KEceRAlEN |, g qufBergerak denganl o)
Cepat kecepatan cepat
44 | 12.18.11 63.10, cm 12.18.11 | Nilaijarak: 63.10 Berhasil
45 | '12.18.11 Kl 12.18.12 SR ] Berhasil
Cepat kecepatan cepat
46 | 12.18.12 64.60, cm 12.18.12 Nilar jarak: 64.60 Berhasil
a7 | 120812 | KECERABN ) 181 o Dcroerakdengan | g g
Cepat kecepatan cepat
48 | 12.18.12 59.82, cm 12.18.12 | Nilai jarak: 59.82 Berhasil
49 | 121843 KecepaldN i, s [ Bergerakdengan g g
Cepat kecepatan cepat
50 | 12.18.13 52.02, cm 12.18.13 Nilai jarak: 52.02 Berhasil
51 | 121813 |, Kecepatan |, 0,5 | Bergerakdengan | g,
Cepat kecepatan cepat
52 | 12.18.14 45.04, cm 12.18.14 Nilai jarak:45:04 Berhasil
53 | 121814 | Kecepalan T (e Bergerak dengan=i T p
Cepat kecepatan cepat
54 | 12.18.14 37.63,cm 12.18.14 Nilai jarak: 37.63 Berhasil
55 | 121814 | Kecepatan |, g, | Bergerakdengan | g0
Cepat kecepatan cepat
56 | 12.18.15 32.54, cm 12.18.15 Nilai jarak: 32.54 Berhasil
57 | 121815 | Keeepa@an |, g5 | Bergerakdengan |
Cepat kecepatan cepat
58 | 12.18.15 26.27, cm 12.18.15 Nilai jarak: 26.27 Berhasil
Kecepatan Tidak
) || S Cepat i i Berhasil
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Waktu
; Keterangan Waktu Keterangan yang
No. | ketika | oo robot | diterima | diberikan aplikasi | orerangan
mengirim
60 | 121816 | 20.71,cm : : Tidak
Berhasil
61 | 121816 | Kecepatan |, g | Bergerakdengan | g0
Sedang kecepatan sedang
62 | 12.18.17 17.22, cm 12.18.17 | .Nilai jarak: 17.22 Berhasil
63 | 12.18.17 Kecepatan 12.18.17 . N Berhasil
Sedang kecepatan sedang
64 | 12.18.17 13.09, cm 12.18.17 Nilai jarak: 13.09 Berhasil
65 | 121817 | Kecepaan— |, gg | Bergerakdengan | g g
Sedang kecepatan sedang
66 | 12.18.18 10.44, cm 12.18.18 Nilai jarak: 10.44 Berhasil
67 | 121848 Kecepatam g, (o1 | Bergerakdengan | g )
Sedang kecepatan sedang
68 | 12.18.18 8.34, cm 12.18.18 Nilai jarak: 8.34 Berhasil
69 | 12.18.19 Ada dgggga di 12.18.19 Robot berhenti Berhasil
Keluar dari Keluar dari mode "
70 | 12.18.19 mode ACC 12.18.19 ACC Berhasil
71 | 12.18.20 8.34, cm 12.18.20 Nilai jarak: 8.34 Berhasil
Mode acc Mengirimkan .
72 | 12.18.23 diaktifkan 12.18.23 AGC Berhasil
73 12.18.23 63.42, cm 12.18.23 Nilai jarak: 63.42 Berhasil
74 | 121823 | KKecepatan | .05 | Bergerakidengan | &g, )
Cepat kecepatan cepat
75 |112.18.24 56.55, cm 12.18.24 | Nilai jarak: 56.55 Berhasil
76 | 121824 | KECEPAAN 1\, g5, | [Bergerakdengan | gopnag
Cepat kecepatan cepat
77 | 12.18.24 55.44, cm 12.18.24 Nilar jarak: 55.44 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
78 | 12.18.25 Cepat 12.18.25 Kecepatan cepat Berhasil
79 | 12.18.25 49.27, cm 12.18.25 , | Nilai jarak:49.27 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
80 | 12.18.25 Cepat 12.18.25 kecepatan cepat Berhasil
81 | 12.18.25 44 .65, cm 12.18.26 Nilai jarak: 44.65 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
82 | 12.18.26 Cepat 12.18.26 kecepatan-cepat Berhasil
83 | 12.18.26 38.58, cm 12.18.26 | Nilai jarak: 38.58 Berhasil
84 | 121826 | [ecepatan |, g0 | Bergerakdengan | g
Cepat kecepatan cepat
85 | 12.18.27 33.36, cm 12.18.27 Nilai jarak: 33.36 Berhasil
86 | 121827 | Kecepatan |, g, | Bergerakdengan | g0
Cepat kecepatan cepat
87 | 12.18.27 28.27, cm 12.18.27 Nilai jarak: 28.27 Berhasil
88 | 121828 | Keeepaan |, q,q | Bergerakdengan | o
Cepat kecepatan cepat
89 | 12.18.28 24.26, cm 12.18.28 Nilai jarak: 24.26 Berhasil
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Waktu
; Keterangan Waktu Keterangan yang
No. | ketika | oo robot | diterima | diberikan aplikasi | orerangan
mengirim
Kecepatan Tidak
| DAL Sedang i i Berhasil
o1 | 121828 | 20.81,cm i i VIGELY
Berhasil
92 | 12.18.29 Kecepatan 12.18.29 Beiggrak dengan Berhasil
Sedang kecepatan'sedang
93 | 12.18.29 14.89, cm 12.18.29 Nilai jarak:14.89 Berhasil
94 | 121820 | Kecepatan” i, g, | Bergerakdenganiy fme )
Sedang kecepatan sedang
95 | 12.18.30 11.08, cm 12.18.30 Nilai jarak: 11.08 Berhasil
96 | 12.18.30. KeCePAAN | 4, 1g4q |1 BeIgerakdengan | g )
Sedang kecepatan sedang
97 | 12.18.30 8.99, cm 12.18.30 Nilai jarak: 8.99 Berhasil
08 | 124831 | A% dgggga il 121831 | Robotberhentis | Bethasil
Keluar dari Keluar.dari mode .
99 | 12.18.31 mode ACC 12.18.31 ACC Berhasil
100 | 12.18.31 8.99, cm 12.18.32 Nilai jarak: 8.99 Berhasil
Mode acc Mengirimkan .
101 | 12.18.36 diaktifkan 12.18.35 ACC Berhasil
102 | 12.18.36 61.50, cm 12.18.36 | Nilai jarak: 61.50 Berhasil
103)| 121836 | KeceRataN i, 4g 3| Bergerak dengan™l g gy
Cepat kecepatan cepat
104 | 12.18.37 58.45, cm 12.18.37 Nilai jarak: 58.45 Berhasil
105 | 121837 | Kecepatan |, g4, | Bergerakdengan | .
Cepat kecepatan cepat
106 | 12.18.37 54.65, cm 12.18.37 Nilar jarak: 54.65 Berhasil
107 | 121838 | ECEPAMAN 1 15 18,38 of DCTOCTAK dENGAN | g gy
Cepat kecepatan cepat
108 | 12.18.38 48.58, cm 12.18.38 | Nilai jarak: 48.58 Berhasil
109 | 12.1838 | 'KEcepatan [, T, 4 4 || Bergerakdengan | g gy
Cepat kecepatan cepat
110 | 12.18.38 43.34, cm 12.18.39 Nilai jarak: 43.34 Berhasil
111 | 121839 |, Kecepatan |, q5q | Bergerakdengan | oo
Cepat kecepatan cepat
112 | 12.18.39 38.85, cm 12.18.39 Nilai jarak:-38:85 Berhasil
113 | 121839 | Kecepaan s ageBergerak dengan™i o o o)
Cepat kecepatan cepat
114 | 12.18.40 31.97,cm 12.18.40 Nilai jarak: 31.97 Berhasil
115 | 12.18.40 | Kecepatan |, g, | Bergerakdengan | g
Cepat kecepatan cepat
116 | 12.18.40 27.42, cm 12.18.40 Nilai jarak: 27.42 Berhasil
117 | 121841 | Kecepatan |, g,, | Bergerakdengan | oo
Cepat kecepatan cepat
118 | 12.18.41 21.38, cm 12.18.41 Nilai jarak: 21.38 Berhasil
Kecepatan Tidak
Y | e Sedang i i Berhasil
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Waktu
; Keterangan Waktu Keterangan yang
No. | ketika | oo robot | diterima | diberikan aplikasi | orerangan
mengirim
120 | 12.1841 | 17.94,cm ; i iadK
Berhasil
121 | 121842 | Kecepatan oo, | Bergerakdengan | oo
Sedang kecepatan sedang
122 | 12.18.42 13.69, cm 12.18.42 Nilai jarak: 13.69 Berhasil
123 | 12.18.42 Kecepatan 12:18.42 g veagan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
124 | 12.18.43 11.93, cm 12.18.43 Nilai jarak: 11.93 Berhasil
125 | 12.18.43 | Kecepaan— | ., 4,5 | Bergerakdengan | T o
Sedang kecepatan sedang
126 | 12.18.43 9.57, cm 12.18.43 Nilai jarak: 9.57 Berhasil
127 | 12,1844 Ada dzg';ga di 91844 | Robotberhénti | Berhasil
Keluar dari Keluar dari mode .
128 | 12.18.44 mode ACC 12.18.44 ACC Berhasil
129/ 12.18.44 9.57 cm 12.18.45 Nilai jarak: 9.57 Berhasil
Mode acc Mengirimkan !
130 | 12.18.47 diaktifkan 12.18.47 ACC Berhasil
131 | 12.18.47 56.29, cm 12.18.48 Nilai jarak: 56.29 Berhasil
132 | 121848 | KECepatan ) ¢ g | Bergerak dengan & o)
Cepat kecepatan cepat
133 | 12.18.48 56.19, cm 12.18.48 Nilai jarak: 56:19 Berhasil
134 | 12,1848 | 'K€cepatan i g 4o |nBergerakidengan | q)
Cepat kecepatan cepat
135 | 12.18.49 55.23, cm 12.18.49 Nilai jarak: 55.23 Berhasil
136 | 12dsa49 | Kecepatam 1@, g 40 | [Bergerakdengan | g gy
Cepat kecepatan cepat
137 | 12.18.49 49,51, cm 12.18.49 Nilar jarak: 49.51 Berhasil
138 | 121850 | 'ECepatan [y o, o Bergerakdengan | g o)
Cepat kecepatan cepat
139 | 12.18.50 42.80, cm 12.18.50 ;. | Nilai jarak: 42.80 Berhasil
140 | 121850 | Kecepatan |, ,0qy | Bergerakdengan | g
Cepat kecepatan cepat
141 | 12.1851 37.18, cm 12.18.51 Nilai jarak: 37.18 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
142 | 12.1851 Cepat 12.18.51 kecepatanicepat Berhasil
143 | 12.18.51 29.44, cm 12.18.51 Nilai jarak: 29.44 Berhasil
144 | 121851 | Kecepatan |, 0o, | Bergerakdengan | oo
Cepat kecepatan cepat
145 | 12.18.52 25.47,cm 12.18.52 Nilai jarak: 25.47 Berhasil
146 | 121852 | Kecepatan |, g5, | Bergerakdengan | g
Cepat kecepatan cepat
147 | 12.18.52 19.82, cm 12.18.52 Nilai jarak: 19.82 Berhasil
Kecepatan Tidak
i i Sedang i i Berhasil
149 | 121853 | 14.67,cm . . Tidak
Berhasil
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Waktu
; Keterangan Waktu Keterangan yang
No. | ketika | oo robot | diterima | diberikan aplikasi | orerangan
mengirim
150 | 12.18.53 Kecepatan 12.18.53 Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
151 | 12.18.54 12.18, cm 12.18.54 Nilai jarak: 12.18 Berhasil
152 | 121854 | Kecepatan |, g5, | Bergerakdengan | g
Sedang kecepatan sedang
153 | 12.18.54 8.67,cm 12.18:54 Nilairjarak:8.67 Berhasil
154 | 12.18.54 Ada dz;gga d 12.18.55 Robot berhenti Berhasil
Keluar dari Keluar dari mode :
155 | 12.18.55 mode ACC 12.18.55 ACC Berhasil
156 | 12.18.55 8.67 cm 12.18.55 Nilai jarak: 8.67 Berhasil
Mode ace Mengirimkan .
157 | 12.18.59 diaktifkan 12.18.59 ACC Berhasil
158 | 12.18.59 55.69, cm 12.19.00 | Nilai jarak: 55.69 Berhasil
159 | 12.10.00 | Kecepatan 1, g 40| Bergerakdengan | Fp o)
Cepat kecepatan cepat
160 | 12.19.00 55.42, cm 12.19.00 Nilai jarak: 55.42 Berhasil
161 | 12.10.00 | KECEPAMANTN|gsRo01 | Bergerakdengan 1) g .oy
Cepat kecepatan cepat
162 | 12.19.01 50.67, cm 12.19.01 Nilai jarak: 50.67 Berhasil
163 | 12,1001 | Kecepatan g, 1qq1 | Bergerakdengandit p gy
Cepat kecepatan cepat
164 | 12.19.01 46.64, cm 12.19.01 Nilai-jarak: 46.64 Berhasil
165 | 12.19.02 | 'ecepatan |, 40, | Bergerakdengan | g
Cepat kecepatan cepat
166 | 12.19.02 40.84, cm 12.19.02 | ‘Nilai jarak: 40.84 Berhasil
167 | 12.19.02 | ecepatan 5,0, | Bergerakdengan | g
Cepat kecepatan cepat
168 | 12.19.03 36.26, cm 12.19.03 Nilai jarak: 36.26 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
169 | 12.19.03 Cepat 12.19.03 Kecepatan cepat Berhasil
170 | 12.19.08 31.66, cm 12.19.03 Nilai jarak: 31.66 Berhasil
171 | 12.19.03|  KeCePIANTT,, 1oy | Bergerakidengan iy
Cepat kecepatan cepat
172 | 12.19.04 27.78,cm 12.19.04 Nilai jarak: 27.78 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
173 | 12.19.04 Cepat 12.19.04 kecepatan-cepat Berhasil
174 | 12.19.04 22.54, cm 12.19.04 Nilai jarak: 22.54 Berhasil
Kecepatan Tidak
i Sedang i i Berhasil
176 | 12.19.05 | 20.16,cm . . Tidak
Berhasil
177 | 121905 | Kecepatan |, g4 | Bergerakdengan | oo
Sedang kecepatan sedang
178 | 12.19.06 15.88, cm 12.19.06 Nilai jarak: 15.88 Berhasil
179 | 121006 | Kecepatan |, 94 | Bergerakdengan | g
Sedang kecepatan sedang
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Waktu
; Keterangan Waktu Keterangan yang
No. | ketika | oo robot | diterima | diberikan aplikasi | orerangan
mengirim
180 | 12.19.06 11.93, cm 12.19.06 Nilai jarak: 11.93 Berhasil
181 | 12.19.06 Kecepatan 12.19.07 Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
182 | 12.19.07 8.62,cm 12.19.07 Nilai jarak: 8.62 Berhasil
183 | 121907 | Ada dgg’;ﬂa di | 1519071 RobGtberhenti | Berhasil
Keluar dari Keluar dari mode .
184 | 12.19.07 mode AGC 12.19.07 ACC Berhasil
185 | 12.19.08 8.62 cm 12.19.08 Nilai jarak: 8.62 Berhasil
Mode acc Mengirimkan Y
186 | 12.19.12 diaktifkan 12.19.11 ACC Berhasil
187 | 12.19.12 29.65, cm 12.19.12 Nilal jarak: 29.65 Berhasil
188 | 124042 | 'Kecepatan i ,o,, | Bergerakdengan 4, oo
Cepat kecepatan cepat
189 |12.19.13 28.32, cm 12.19.13 /| Nilai jarak: 28.32 Berhasil
190 [(12.1013 | KeCepatanus g5 | Bergerak dengan S g gy
Cepat kecepatan cepat
191 | 12.19.13 26.34, cm 12.19.13 Nilai jarak: 26.34 Berhasil
102 | 121914 | 'KECePAMAN g yeuy | Bergerakdengan | fp gy
Cepat kecepatan cepat
193 | 12.19.14 20.38, cm 12.19.14 Nilai jarak: 20.38 Berhasil
104| W2.1014 | KECEPAIAN ) 1o 4, | BErgerak dengan | g poq)
Sedang kecepatan sedang
195 | 12.19.14 15.98, cm 12.19.15 Nilal jarak: 15:98 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
196 | 12.19.15 Sedang 12.19.15 kecepatanisedang Berhasil
197 | 12.19.15 11.92, cm 12.19.15 | Nilai jarak: 11.92 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
198 | 12.19.15 Sedang 12.19.15 kecepatan sedang Berhasil
199 | 12.19.16 9.78, cm 12.19.16 Nilai jarak: 9.78 Berhasil
200 | 12.19.16 Add dgggga di 12.19.16 Robot berhenti Berhasil
Keluar dari Keluar dari mode .
201 | 12.19.16 mode ACC 12.19.16 ACC Berhasil
202 | 12.19.17 9.78.cm 12.19.17 Nilai jarak: 9.78 Berhasil
Mode acc Mengirimkan .
203 | 12.19.21 diaktifkan 12.19.21 ACG Berhasil
204 | 12.19.21 67.84, cm 12.19.22 Nilai jarak: 67.84 Berhasil
205 | 121922 | Kecepatan 121902 | Bergerakdengan | g )
Cepat kecepatan cepat
206 | 12.19.22 66.37, cm 12.19.22 Nilai jarak: 66.37 Berhasil
207 | 12.19.22 | Kecepatan |, g3 | Bergerakdengan g )
Cepat kecepatan cepat
208 | 12.19.23 66.49, cm 12.19.23 Nilai jarak: 66.49 Berhasil
209 | 12.19.23 | KKecepatan |, 1q,5 | Bergerakdengan | g
Cepat kecepatan cepat
210 | 12.19.23 61.97, cm 12.19.23 Nilai jarak: 61.97 Berhasil
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Waktu
; Keterangan Waktu Keterangan yang
No. | ketika | oo robot | diterima | diberikan aplikasi | orerangan
mengirim

211 | 12.19.24 Kecepatan 12.19.24 Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat

212 | 12.19.24 56.39, cm 12.19.24 Nilai jarak: 56.39 Berhasil

213 | 121924 | Kecepatan |, ,5,, | Bergerakdengan | g )
Cepat kecepatan cepat

214 | 12.19.25 49.46, cm 12.19:25 Nilairjarak:49.46 Berhasil

215 | 12.19.25 Kecepatan 12.19.25 Bergerak gl Berhasil
Cepat kecepatan cepat

216 | 12.19.25 42.30, cm 12.19.25 Nilai jarak: 42.30 Berhasil

217 | 121925 | oHKECEPAtAN |, g0 | Bergerakdengan | g oy
Cepat kecepatan cepat

218 | 12.19.26 34.58, cm 12.19.26 Nilal jarak: 34.58 Berhasil

219 | 12.19.26 Kecepargg 12.19.26 Bergetakiiendan Berhasil
Cepat kecepatan cepat

220 |+12.19.26 28.80, cm 12.19.26 Nilai jarak: 28.80 Berhasil

221 [(12.1927 | KeCepatan g g, | Bergerak dengan S g Gy
Cepat kecepatan cepat

222 | 12.19.27 18.22, cm 12.19.27 Nilai jarak: 18.22 Berhasil

208 | 121927 | KECEPAN iy Bergerakdengan | fg . 1 i)
Sedang kecepatan sedang

224 |1 12.19.28 11.24, cm 12.19.28 | Nilai jarak: 11.24 Berhasil

25| 21928 | KECEPAlaN o 490g | Bergerak dengan” | g
Sedang kecepatan sedang

226 | 12.19.28 4.85, cm 12.19.28 Nilai jarak: 4.85 Berhasil

227 | '12.19.28 Adg dgggga -y 12.19.29 Robot berhenti Berhasil

Keluar dari Keluar.dari mode .

228 | 12.19.29 mode ACC 12.19.29 ACC Berhasil

229 | 12.19.29 4.85 cm 12.19.29 Nilai jarak: 4.85 Berhasil

Mode acc Mengirimkan .

230 | 12.19.32 diaktifkan 12.19.32 ACC Berhasil

231 | 12.19.32 68.15, cm 12.19.33 Nilai jarak: 68.15 Berhasil

232 | 12.10.33 4|\ KeCePatan=Ry ) o oo | Bergerak dengan Ty - oy
Cepat kecepatan cepat

233 | 12.19.33 66.81, cm 12.19.33 Nilai jarak: 66.81 Berhasil

Kecepatan Bergerak dengan .

234 | 12.19.33 Cepat 12.19.33 kecepatan-cepat Berhasil

235 | 12.19.34 70.12, cm 12.19.34 | Nilai jarak: 70.12 Berhasil

236 | 121934 | Kecepatan | 5,44, | Bergerakdengan | g )
Cepat kecepatan cepat

237 | 12.19.34 61.91, cm 12.19.34 Nilai jarak: 61.91 Berhasil

238 | 12.19.35 | Kecepatan |, g5 | Bergerakdengan | g
Cepat kecepatan cepat

239 | 12.19.35 55.77, cm 12.19.35 | Nilai jarak: 55.77 Berhasil

240 | 12.19.35 | KKecepatan |, g4 | Bergerakdengan | g
Cepat kecepatan cepat

241 | 12.19.35 50.51, cm 12.19.36 Nilai jarak: 50.51 Berhasil
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Waktu
; Keterangan Waktu Keterangan yang
No. | ketika | oo robot | diterima | diberikan aplikasi | orerangan
mengirim

242 | 12.19.36 Kecepatan 12.19.36 Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat

243 | 12.19.36 45,23, cm 12.19.36 Nilai jarak: 45.23 Berhasil

244 | 121936 | KKecepatan |, g5 | Bergerakdengan |
Cepat kecepatan cepat

245 | 12.19.37 37.18, cm 12.19.37 Nilairjarak::37.18 Berhasil

246 | 12.19.37 Kecepatan 12.19.37 Bergerak gl Berhasil
Cepat kecepatan cepat

247 | 12.19.37 30.88, cm 12.19.37 Nilai jarak: 30.88 Berhasil

208 | 121938 | KECEPAtAN | ) 4 5g |, Bergerakdengan | g o)
Cepat kecepatan cepat

249 | 12.19.38 23.68, cm 12.19.38 Nilal jarak: 23.68 Berhasil

250 | 12.19.38 Kecepargg 12.19.38 Bergeiakiiendan Berhasil
Sedang kecepatan sedang

251 [+12.19.38 17.17,cm 12.19.39 Nilai jarak: 17.17 Berhasil

259 [(12.1939 | Kecepatan s g, | Bergerak dengan S g gy
Sedang kecepatan sedang

253 | 12.19.39 10.17, cm 12.19.39 Nilai jarak: 10.17 Berhasil

254 | 12.19.39 | KKECEPAAN gsqag| Bergerakdengan | fg i)
Sedang kecepatan sedang

255 |1 12.19.40 4.22,cm 12.19.40 Nilai jarak: 4.22 Berhasil

256 | 12.19.40 Adg dgggga el 12.19.40 Robot berhenti Berhasil

Keluar dari Keluar dari mode .

257 | 12.19.40 mode ACC 12.19.40 ACC Berhasil

258 | 12.19.41 4.22 cm 12.19.41 Nilai jarak: 4.22 Berhasil

Maode acc Mengirimkan .

259 | 12.20.09 diaktifkan 12.20.09 ACC Berhasil

260 | 12.20.09 76.32, cm 12.20:10 Nilai jarak: 76.32 Berhasil

Kecepatan Bergerak dengan .

261 | 12.20.10 Cepat 12.20.10 Kecepatan cepat Berhasil

262 | 12.20.10 65.61, cm 12.20.10 Nilai jarak: 65.61 Berhasil

263 | 12.20.10%| "\ KECEPAtANTENTL ) ogyq | Bergerakidengan T - oy
Cepat kecepatan cepat

264 | 12.20.11 56.97, cm 12.20.11 Nilai jarak: 56.97 Berhasil

Kecepatan Bergerak dengan .

265 | 12.20.11 Cepat 12.20.11 kecepatan-cepat Berhasil

266 | 12.20.11 57.38, cm 12.20.11 Nilai jarak: 57.38 Berhasil

267 | 122012 | Kecepatan |, 0,4, | Bergerakdengan | g )
Cepat kecepatan cepat

268 | 12.20.12 51.69, cm 12.20.12 Nilai jarak: 51.69 Berhasil

269 | 12.20.12 | Kecepatan |, 501, | Bergerakdengan g )
Cepat kecepatan cepat

270 | 12.20.13 45.01, cm 12.20.13 Nilai jarak: 45.01 Berhasil

271 | 122013 | Kecepatan |, o013 | Bergerakdengan | )
Cepat kecepatan cepat

272 | 12.20.13 38.12, cm 12.20.13 Nilai jarak: 38.12 Berhasil
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Waktu
; Keterangan Waktu Keterangan yang
No. | ketika | oo robot | diterima | diberikan aplikasi | orerangan
mengirim
273 | 12.20.13 Kecepatan 12.20.14 Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
274 | 12.20.14 33.51, cm 12.20.14 Nilai jarak: 33.51 Berhasil
275 | 122014 | KKecepatan |, o014 | Bergerakdengan |
Cepat kecepatan cepat
276 | 12.20.14 28.03, cm 12.20:14 Nilairjarak:+28.03 Berhasil
Kecepatan Tidak
A e Cepat j ] Berhasil
278 | 122015 | 23.15,cm i i VIGELY
Berhasil
279 | 12.20.15.4 Mecepatan | 4, 515 | Bergerakdengan | g o
Sedang kecepatan sedang
280 | 12.20.16 15.94, cm 12.20.16 Nilai jarak: 15.94 Berhasil
281 | 122016 | 'Kecepatan iy, 016 | Bergerakdengan 1 p )
Sedang kecepatan sedang
2821 12.20.16 10.77, cm 12.20.16 Nilai jarak: 10.77 Berhasil
288 122016 | KECEPANTINT, o 1z | Bergerak dengan g gy
Sedang kecepatan sedang
284 | 12.20.17 6.90, cm 12.20.17 Nilai jarak: 6.90 Berhasil
285 | 12.20.17 Adg dgggga A 12.20.17 Robot berhenti Berhasil
Keluar dari Keluar dari mode .
286 12.20.17 mode ACC 12.20.18 ACG Berhasil
287 | 12.20.18 6.90 cm 12.20.18 Nilai jarak: 6.90 Berhasil
Mode acc Mengirimkan .
288 | 12.20.21 diaktifkan 12.20.21 ACC Berhasil
289 | 12.20.21 65.16, cm 12.20.22 Nilar jarak: 65.16 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
290 | 12.20.22 Cepat 12.20.22 Kecepatan cepat Berhasil
291 | 12.20.22 63.61, cm 12.20.22 | Nilai jarak: 63.61 Berhasil
202 | 122092 | KECEPAMN i Y, o5 0s 4 | Bergerakdengan | g )
Cepat kecepatan cepat
293 | 12.20.23 57.56, cm 12.20.23 Nilai jarak: 57.56 Berhasil
204 | 12.20.23 |, Kecepatan |, 5q,5 | Bergerakdengan |
Cepat kecepatan cepat
295 | 12.20.23 49.64, cm 12:20.23.. | Nilai jarak: 49.64 Berhasil
206 | 122024 | KECePAlAN S S e Bergerak dengan™l e (o )
Cepat kecepatan cepat
297 | 12.20.24 42.16, cm 12.20.24 Nilai jarak: 42.16 Berhasil
208 | 122024 | Kecepalan ., 50,4 | Bergerakdengan | )
Cepat kecepatan cepat
299 | 12.20.25 34.82, cm 12.20.25 Nilai jarak: 34.82 Berhasil
300 | 122025 | Kecepatan |, o, 5 | Bergerakdengan | g )
Cepat kecepatan cepat
301 | 12.20.25 28.92, cm 12.20.25 Nilai jarak: 28.92 Berhasil
302 | 122025 | Kecepatan |, 5006 | Bergerakdengan | )
Cepat kecepatan cepat
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Waktu
; Keterangan Waktu Keterangan yang
No. | ketika | oo robot | diterima | diberikan aplikasi | orerangan
mengirim
303 | 12.20.26 21.63,cm 12.20.26 Nilai jarak: 21.63 Berhasil
304 | 12.20.26 Kecepatan 12.20.26 Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
305 | 12.20.26 13.10, cm 12.20.26 Nilai jarak: 13.10 Berhasil
Kecepatan Tidak
L9 || Tl Sedang i i Berhasil
307 | 122027 | 7.72,cm : : Tidak
Berhasil
308 | 12.2027 | Adabendadi | ;5,57 | Robotberhenti | Bethasil
depan
Keluar dari Keluar dari mode .
309 | 12.20.28 mode ACG 12.20.28 ACC Berhasil
310 | 12.20.28 7.72 cm 12.20.28 Nilai jarak: 7.72 Berhasil
Mode ace Mengirimkan .
311 | 12.20.31 diaktifkan 12.20.31 ACC Berhasil
312/ 12.20.31 22,77, cm 12.:20:31 | Nilal jarak: 22.77 Berhasil
313 /| 122031 | KECEPAANTIRT), o) 5| Bergerak dengan i gop g
Sedang kecepatan sedang
314 | 12.20.32 21.00, cm 12.20.32.|" Nilai jarak: 21.00 Berhasil
315 | 122032 | KKecepatan ., 003, | Bergerakdengan |fin. )
Sedang kecepatan sedan
316 | 12.20.32 18.17, cm 12.20.33 Nilai jarak: 18:17 Berhasil
317 | 122033 | Kecepalan |, 55 55 | Bergerakdengan | &g )
Sedang kecepatan sedang
318 | 112.20.33 14.69, cm 12.20.33 | Nilai jarak: 14.69 Berhasil
319 | 122033 | IKEcepatam 17, oz | [Bergerakdengan - go o)
Sedang kecepatan sedang
320 | 12.20.34 12.56, cm 12.20.34 Nilar jarak: 12.56 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
321 | 12.20.34 Sedang 12.20.34 kecepatan sedang Berhasil
322 | 12.20.34 9.81,cm 12.20.34 Nilai jarak: 9.81 Berhasil
323 | 12.2035 |\ A dgggga di | 122035 | Robotberhenti | Berhasil
Keluar dari Keluar dari mode .
324 | 12.20.35 mode ACC 12.20.35 ACC Berhasil
325 | 12.20.35 9.81cm 12.20.36 Nilai jarak:9:81 Berhasil
Mode acc Mengirimkan .
326 | 12.20.38 diaktifkan 12.20.38 ACC Berhasil
327 | 12.20.38 28.88, cm 12.20.39 Nilai jarak: 28.88 Berhasil
328 | 122039 | Kecepatan |, 5039 | Bergerakdengan g )
Cepat kecepatan cepat
329 | 12.20.39 25.42, cm 12.20.39 Nilai jarak: 25.42 Berhasil
330 | 122039 | Kecepatan |, 0,0 | Bergerakdengan | g )
Cepat kecepatan cepat
331 | 12.20.40 23.43,cm 12.20.40 Nilai jarak: 23.43 Berhasil
332 | 122040 | Kecepatan ., 5040 | Bergerakdengan g )
Sedang kecepatan sedang
111
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Waktu
; Keterangan Waktu Keterangan yang
No. | ketika | oo robot | diterima | diberikan aplikasi | orerangan
mengirim
333 | 12.20.40 20.07, cm 12.20.40 Nilai jarak: 20.07 Berhasil
334 | 12.20.41 Kecepatan 122041 | Bergerakdengan | gy
Sedang kecepatan sedang
335 | 12.20.41 16.65, cm 12.20.41 Nilai jarak: 16.65 Berhasil
336 | 122041 | [Kecepatan |, 50 4qef-Bergerak dengan | o)
Sedang kecepatan sedang
337 | 12.20.42 13.17,cm 12:20.42 Nilai jarak:13.17 Berhasil
338 | 12.20.42 Kecepgi® 12.20.42 Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
339 | 12.20.42 9.56, cm 12.20.42 Nilai jarak: 9.56 Berhasil
340 | 12.20.42] A dgggga it 122043 | 'Robotberhenti | Berhasil
Keluar dari Keluar dari mode .
341 | 12:2043 mode ACC 12.20.43 ACC Berhasil
342 |+12.20.43 9.56 cm 12.20.43 Nilai jarak: 9.56 Berhasil
Mode acc Mengirimkan :
343 | 12.20.47 diaktifkan 12.20.47 ACG Berhasil
344 | 12.20.47 30.66, cm 12.20.48 Nilai jarak: 30.66 Berhasil
345 | 122048 | KECEPAMAN s oqug| Bergerakidengan | g o)
Cepat kecepatan cepat
346 | 12.20.48 30.72, cm 12.20.48 | Nilai jarak: 30.72 Berhasil
347| 122048 | KECEPAlAN o o 4g | Bergerak dengan’ | g
Cepat kecepatan cepat
348 | 12.20.49 28.60, cm 12.20.49 Nilal jarak: 28:60 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
349 | 12.20.49 Cepat 12.20.49 kecepatan cepat Berhasil
350 | 12.20.49 26.23, cm 12.20.49 Nilai jarak: 26.23 Berhasil
351 | 122080 | KECERAANT 1l vy g o= Bergerakdengan | g )
Cepat kecepatan cepat
352 | 12.20.50 23.13, cm 12.20.50 Nilai jarak: 23.13 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
353 | 12.20.50 Sedang 12.20.50 Kecepatan Sédang Berhasil
354 | 12.20.51 19.42, cm 12.20.51 Nilai jarak: 19.42 Berhasil
355 | 122051 [\ Kecepatn |, o5 | Bergerakdengan | o)
Sedang kecepatan sedang
356 | 12.20.51 14.63, cm 12.20.51 Nilai jarak: 14.63 Berhasil
357 | 122051 | Kecepalan o, ooy | Bergerakedengan | p )
Sedang kecepatan sedang
358 | 12.20.52 11.35, cm 12.20.52 | Nilai jarak: 11.35 Berhasil
359 | 122052 | Kecepatan |, o5, | Bergerakdengan | g )
Sedang kecepatan sedang
360 | 12.20.52 8.11, cm 12.20.52 Nilai jarak: 8.11 Berhasil
361 | 122053 Ada benda di ) i Tldak-
depan Berhasil
Keluar dari Tidak
3621 122053 | hode ACC ] } Berhasil
363 | 12.20.54 8.11cm 12.20.54 Nilai jarak: 8.11 Berhasil
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Waktu
; Keterangan Waktu Keterangan yang
No. | ketika | oo robot | diterima | diberikan aplikasi | orerangan
mengirim

Mode acc Mengirimkan .

364 | 12.21.02 diaktifkan 12.21.01 ACC Berhasil

365 | 12.21.02 31.46, cm 12.21.02 Nilai jarak: 31.46 Berhasil

366 | 122102 | [<ecepatan | oo, 5, | Bergerakdengan | g )
Cepat kecepatan cepat

367 | 12.21.03 29.65, cm 12.21:03 Nilairjarak:«29.65 Berhasil

368 | 12.21.03 Kecepatan 12.21.03 Bergerak gl Berhasil
Cepat kecepatan cepat

369 | 12.21.03 26.07, cm 12.21.03 Nilai jarak: 26.07 Berhasil

370 | 12.21.04 | oKECEPALAN | ) o) oy | Bergerakdengan | g o)
Cepat kecepatan cepat

371 | 12.21.04 22.24,cm 12.21.04 Nilal jarak: 22.24 Berhasil

372 | 122104 | Kecepaan oo, o, | Bergerakidengan 1 oo o)
Sedang kecepatan sedang

373 |112.21.04 17.94, cm 12.21.05 Nilai jarak: 17.94 Berhasil

374 (122105 | KECePaN o000 | Bergerak dengan S g gy
Sedang kecepatan sedang

375 12.21.05 13.97, cm 12.21.05 Nilai jarak: 13.97 Berhasil

376 | 122105 | KECEPAEN iy qe | Bergerakdengan | fg .\ i)
Sedang kecepatan sedang

377 | 12.21.06 10.09, cm 12.21.06 | Nilai jarak: 10.09 Berhasil

378| 12.21.06 | IECEPAAN ;51 0 | Bergerakdengan | go o)
Sedang kecepatan sedang

379 | 12.21.06 8.30, cm 12.21.06 Nilai jarak: 8:30 Berhasil

380 | 12.21.07 Add dgggga di 12.21.07 Robot berhenti Berhasil

Keluar dari Keluar.dari mode .

381 | 12.21.07 mode ACC 12.21.07 ACC Berhasil

382 | 12.21.07 8.30 cm 12.21.08 Nilai jarak: 8.30 Berhasil

Mode acc Mengirimkan .

383 | 12.21.10 diaktifkan 12.21.10 ACC Berhasil

384 | 12.21.10 35.15, cm 12.21.10 Nilai jarak: 35.15 Berhasil

385 | 12.21.11 4 Kecepatan=iy ) oy g | Bergerakidengan T - gy
Cepat kecepatan cepat

386 | 12.21.11 39.04, cm 12.21.11 Nilai jarak: 39.04 Berhasil

Kecepatan Bergerak dengan .

387 | 12.21.11 Cepat 12.21.11 kecepatan-cepat Berhasil

388 | 12.21.11 32.26, cm 12.21.12 Nilai jarak: 32.26 Berhasil

389 | 122112 | ecepatan 122112 | Bergerakdengan | g0 )
Cepat kecepatan cepat

390 | 12.21.12 28.07, cm 12.21.12 Nilai jarak: 28.07 Berhasil

301 | 122112 | Kecepatan ., 514, | Bergerakdengan |0
Cepat kecepatan cepat

392 | 12.21.13 25.98, cm 12.21.13 Nilai jarak: 25.98 Berhasil

393 | 122113 | Kecepatan |, 515 | Bergerakdengan | g )
Cepat kecepatan cepat

394 | 12.21.13 21.64,cm 12.21.13 Nilai jarak: 21.64 Berhasil
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Waktu
; Keterangan Waktu Keterangan yang
No. | ketika | oo robot | diterima | diberikan aplikasi | orerangan
mengirim
395 | 12.21.14 Kecepatan 12.21.14 Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
396 | 12.21.14 17.25, cm 12.21.14 Nilai jarak: 17.25 Berhasil
397 | 122114 | Kecepatan | oo, ., | Bergerakdengan | g )
Sedang kecepatan sedang
398 | 12.21.14 11.91, cm 12.21:15 Nilairjarak:11.91 Berhasil
399 | 12.21.15 Kecepatan 12.21.15 Bergerak gl Berhasil
Sedang kecepatan sedang
400 | 12.21.15 7.67, cm 12.21.15 Nilai jarak: 7.67 Berhasil
a01 | 122115 | A% dgg;‘ga di | 152115 |\ Robotberhenti | Berhasil
Keluar dari Keluar dari mode .
402 | 12.21.46 mode ACC 12.21.16 ACC Berhasil
403 | 12.21.16 7.67 cm 12.21.16 Nilai jarak: 7.67 Berhasil
Mode acc Mengirimkan .
404 | 12.21.19 diaktifkan 12.21.19 ACC Berhasil
4054 12.21.20 44.64, cm 12.21.20 Nilai jarak: 44.64 Berhasil
406 | 122120 | KECEPAWNnuso 5o | Bergerakdengan | gy )
Cepat kecepatan cepat
407 | 12.21.20 41.35, cm 12.21.20 Nilai jarak: 41.35 Berhasil
408 | 122120 | KECEPAEAN oo 5p | Bergerakdengandi b o)
Cepat kecepatan cepat
409 | 12.21.21 36.63, cm 12.21.21 Nilai jarak: 36.63 Berhasil
410 | 122121 | Kecepatan | o5 5 | Bergerakdengan | g0
Cepat kecepatan cepat
411 | 12.21.21 32.75, cm 12.21.21 | Nilai jarak: 32.75 Berhasil
12| 122122 | Kecepatan | 55,5, | Bergerakdengan | g )
Cepat kecepatan cepat
413 | 12.21.22 28.52, cm 12.21.22 Nilai jarak: 28.52 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
414 | 12.21.22 Cepat 12.21.22 Kecepatan cepat Berhasil
415 | 12.21.23 26.62, cm 12.21.23 Nilai jarak: 26.62 Berhasil
416 | 12.21.23 | ) KECePAtANTEERE, ) o) og | Bergerak dengan ey o
Cepat kecepatan cepat
417 | 12.21.23 21.72,cm 12.21.23 Nilai jarak: 21.72 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
418 | 12.21.23 Sedang 12.21.24 kecepatan-sedang Berhasil
419 | 12.21.24 16.86, cm 12.21.24 Nilai jarak: 16.86 Berhasil
Kecepatan Tidak
w2 Lzl Sedang ) i Berhasil
421 | 122124 | 11.62,cm ; i Tidak
Berhasil
Kecepatan Tidak
s Sedang i i Berhasil
423 | 12.21.25 8.09, cm 12.21.25 Nilai jarak: 8.09 Berhasil
424 | 12.21.25 Ada benda di 12.21.25 Robot berhenti Berhasil
depan
114
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Waktu
; Keterangan Waktu Keterangan yang
No. | ketika | oo robot | diterima | diberikan aplikasi | orerangan
mengirim
Keluar dari Keluar dari mode .
425 | 12.21.26 mode ACC 12.21.26 ACC Berhasil
426 | 12.21.26 8.09 cm 12.21.26 Nilai jarak: 8.09 Berhasil
Mode acc Mengirimkan .
427 | 12.21.29 diaktifkan 12.21.29 ACC Berhasil
428 | 12.21.29 41.57,cm 12.22:30 Nilairjarak:41.57 Berhasil
429 | 12.21.30 Kecepatan 12.21.30 Bergerak gl Berhasil
Cepat kecepatan cepat
430 | 12.21.30 35.53, cm 12.21.30 Nilai jarak: 35.53 Berhasil
431 | 122130 | oKECEPALAN |5 o, 5y | Bergerakdengan | g o)
Cepat kecepatan cepat
432 | 12.21.31 34.12, cm 12.21.31 Nilal jarak: 34.12 Berhasil
433 | 122181 | Kecepatan i, 515 |/ Bergerakidengan Y o)
Cepat kecepatan cepat
434 (+12.21.31 29.31, cm 12.21.31 /| Nilai jarak: 29.31 Berhasil
438 |(1201.32 | KeCepat@aN ooy, | Bergerak dengan Bl g gy
Cepat kecepatan cepat
436 | 12.21.32 26.05, cm 12.21.32 Nilai jarak: 26.05 Berhasil
437 | 122132 | Kecepatan i, pqmp| Bergerakdengan | fg .y i)
Cepat kecepatan cepat
438 | 12.21.32 22.28, cm 12.21.33 | Nilai jarak: 22.28 Berhasil
439| A2.21.33 | Kecepatan |, 5, g3 | Bergerak dengan | go o)
Sedang kecepatan sedang
440 | 12.21.33 15.62, cm 12.21.33 Nilal jarak: 15:62 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
441 | 12.21.33 Sedang 12.21.33 kecepatanisedang Berhasil
442 | 12.21.34 11.31, cm 12.21.34 | Nilai jarak: 11.31 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
443 | 12.21.34 Sedang 12.21.34 kecepatan sedang Berhasil
444 | 12.21.34 4.80, cm 12.21.34 Nilai jarak: 4.80 Berhasil
445 | 12.21.35 Adg dgggga pi 12.21.35 Robot berhenti Berhasil
Keluar dari Keluar dari mode .
446 | 12.21.35 mode ACC 12.21.35 ACC Berhasil
447 | 12.21.35 4.80.cm 12.21.36 Nilai jarak: 4.80 Berhasil
Made acc Mengirimkan .
448 | 12.21.38 diaktifkan 12.21.38 ACG Berhasil
449 | 12.21.38 55.84, cm 12.21.38 Nilai jarak: 55.84 Berhasil
450 | 122138 | Kecepatan | ;. 5¢ | Bergerakdengan | g )
Cepat kecepatan cepat
451 | 12.21.39 49,90, cm 12.21.39 Nilai jarak: 49.90 Berhasil
452 | 122130 | Kecepatan |, 5,59 | Bergerakdengan | )
Cepat kecepatan cepat
453 | 12.21.39 44.40, cm 12.21.39 Nilai jarak: 44.40 Berhasil
454 | 122139 | Kecepatan |, 51 4o | Bergerakdengan | )
Cepat kecepatan cepat
455 | 12.21.40 36.23, cm 12.21.40 Nilai jarak: 36.23 Berhasil
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Waktu
; Keterangan Waktu Keterangan yang
No. | ketika | oo robot | diterima | diberikan aplikasi | orerangan
mengirim
456 | 12.21.40 Kecepatan 12.21.40 Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
457 | 12.21.40 30.93, cm 12.21.41 Nilai jarak: 30.93 Berhasil
458 | 122141 | Kecepatan |5, | Bergerakdengan | o)
Cepat kecepatan cepat
459 | 12.21.41 24.58, cm 12.22:41 .| Nilaijarak:24.58 Berhasil
460 | 12.21.41 Kecepatan 12.21.41 Bergerak tgggl] Berhasil
Sedang kecepatan sedang
461 | 12.21.42 18.52, cm 12.21.42 Nilai jarak: 18.52 Berhasil
462 | 122142 | KEoEPAAN |, 5, 4, ) Bergerakdengan | g
Sedang kecepatan sedang
463 | 12.21.42 9.54, cm 12.21.42 Nilai jarak: 9.54 Berhasil
464 | 122143 | Adabendadi ) i Tidak
depan Berhasil
Keluar dari Tidak
W | AZLAE mode ACC i i Berhasil
466 | 12.21.43 9.54 cm 12.21.44 Nilai jarak: 9.54 Berhasil
Mode acc Mengirimkan .
467 | 12.21.48 diaktifkan 12.21.47 ACC Berhasil
468 | 12.21.48 58.25, cm 12.21.48 | Nilai jarak: 58.25 Berhasil
469.| 122148 | KeCePAAN -, o) 4g | Bergerakdengandi by
Cepat kecepatan cepat
470 | 12.21.48 54.32, cm 12.21.49 Nilai jarak: 54.32 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
471 | 12.21.49 Cepat 12.21.49 kecepatan cepat Berhasil
472 | 12.21.49 46.39, cm 12.21.49 | 'Nilai jarak: 46.39 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
473 | 12.21.49 Cepat 12.21.49 kecepatan cepat Berhasil
474 | 12.21.50 37.19, cm 12.21.50 #= Nilai jarak: 37.19 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
475 | 12.21.50 Cepat 12.21.50 Kecepatan cepat Berhasil
476 | 12.21.50 31.39, cm 12.21.50 | Nilai jarak: 31.39 Berhasil
477 | 122151 4| | KecepataN TN, o 51 | Bergerakidengan g
Cepat kecepatan cepat
478 | 12.21.51 22.52,cm 12.21.51 Nilai jarak: 22.52 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
479 | 12.2151 Sedang 12.21.51 kecepatan-sedang Berhasil
480 | 12.21.51 17.86, cm 12.21.52 Nilai jarak: 17.86 Berhasil
481 | 122152 | Keeepatan | o5, g, | Bergerakdengan | o)
Sedang kecepatan sedang
482 | 12.21.52 10.98, cm 12.21.52 Nilai jarak: 10.98 Berhasil
483 | 122152 | Keeepatan |, 5 5 | Bergerakdengan |po )
Sedang kecepatan sedang
484 | 12.21.53 6.87, cm 12.21.53 Nilai jarak: 6.87 Berhasil
485 | 122153 | Adabendadi | ;50 53 | Robotberhenti | Berhasil
depan
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Waktu
; Keterangan Waktu Keterangan yang
No. | ketika | oo robot | diterima | diberikan aplikasi | orerangan
mengirim
Keluar dari Keluar dari mode .
486 | 12.21.53 mode ACC 12.21.53 ACC Berhasil
487 | 12.21.54 6.87 cm 12.21.54 Nilai jarak: 6.87 Berhasil
Mode acc Mengirimkan .
488 | 12.21.57 diaktifkan 12.21.57 ACC Berhasil
489 | 12.21.57 63.50, cm 12.21:57 Nilairjarak:+63.50 Berhasil
490 | 12.21.58 Kecepatan 12.21.58 Bergerak gl Berhasil
Cepat kecepatan cepat
491 | 12.21.58 51.95, cm 12.21.58 Nilai jarak: 51.95 Berhasil
492 | 122158 | oKEGEPAAN |, o) oo |, Bergerakdengan | g g
Cepat kecepatan cepat
493 | 12.21.59 51.74, cm 12.21.59 Nilal jarak: 51.74 Berhasil
494 | 122180 | Kecepaan o, 5o | Bergerakidengan 1 oo )
Cepat kecepatan cepat
495 [712.21.59 43.20, cm 12.21.59 | Nilai jarak: 43.20 Berhasil
496 [(12.21.59 | KECEPARNIIN oo | Bergerak dengan By oo o)
Cepat kecepatan cepat
497 | 12.22.00 34.83, cm 12.22.00 Nilai jarak: 34.83 Berhasil
498 | 122200 | 'KECEPAEAN i .sgp | Bergerakdengan | g )
Cepat kecepatan cepat
499 | 12.22.00 28.32, cm 12.22.01 | Nilai jarak: 28.32 Berhasil
500| 22201 | KECePatan .o o)y | Dergerak dengan’ gy
Cepat kecepatan cepat
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Lampiran 5. Dokumentasi Data Uji coba pertama Mode Acc

No Waktu ketika | Keterangan | Waktu Keterangan yang Keterangan
| __mengirim pada robot | diterima diberikan aplikasi g
1 12.22.01 20.11,cm | 12.22.01 Nilai jarak: 20.11 Berhasil
2 | 122001 | Kecepatan |, 5,4, | Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
3 12.22.02 11.03,cm | 12.22.02 Nilai jarak: 11.03 Berhasil
4 | 122002 | Kecepatan |, o) gofe Belgerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
5 12.22.02 6.54,cm |112.22.02 Nilai jarak: 6.54 Berhasil
6 | 122003 |Adabendadifn; o 4 Robot berhenti Berhasil
depan
7 | 122008 [fKEWArdar |, 5) 03 | Keluar dari mode ACC Berhasil
mode ACC
8 12.22.03 6.54, cm ¢ | 12.22.04 Nilai jarak: 6.54 Berhasil
o | 120207 | Modeactlyo 9506 | Mengirimkan ACC Berhasil
diaktifkan
10 12.22.07 61.95, cm | 12.22.07 Nilai jarak: 61.95 Berhasil
f 122007 | KiSRaimmmmammpy  gds ™ dapo Berhasil
Cepat kecepatan cepat
12 12.22.08 58.54, cm | 12.22.08 Nilai jarak: 58.54 Berhasil
Bl 122008 | KEEERESEREMD00 0o | BRIGSFEK daglen Berhasil
Cepat kecepatan cepat
14 12.22.08 51.68,cm | 12.22.08 Nilai jarak: 51.68 Berhasil
150122208 | KEEERREENISE5 GoN It EldciAdEnen Berhasil
Cepat kecepatan cepat
16 12.22.09 46.22,cm | 12.22.09 Nilai jarak: 46.22 Berhasil
17 [\ B2200 | KECCRREENSES G0N EIdeEiadenaan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
18 12.22.09 39.24,cm | 12.22.09 Nilai jarak: 39.24 Berhasil
19| 122210 | "ecepatan | 4,5, |  Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
20 12.22.10 32.76,cm | 12:22.10 Nilai jarak: 32.76 Berhasil
21| 122210, | Kecepatn o5, 1g | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
22 12.22.11 25.17,cm | 12:22.11 Nilai jarak: 25.17 Berhasil
23 | 12.22.114 () KECEPARNTITH5 55 4 | BErgerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
24 12.22.11 19.44,cm | 12.22.11 Nilai jarak: 19.44 Berhasil
25 | 122212 | KECEPAAN G ol Crgerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
26 12.22.12 11.90, cm Tidak Berhasil
27 | 122212 | Kecepatan Tidak Berhasil
Sedang
28 12.22.12 6.85,cm | 12.22.13 Nilai jarak: 6.85 Berhasil
29 | 122213 Ad?jssgga dil 122213 |  Robot berhenti Berhasil
30 | 122213 | Keluardari |, 5 13 | Keluar dari mode ACC Berhasil
mode ACC
31 12.22.14 6.85,cm | 12.22.14 Nilai jarak: 6.85 Berhasil
32 | 122017 | Modeacc 455516 | Mengirimkan ACC Berhasil
diaktifkan
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angan y i asil
Waktu (;?s;er:kan ap|lkzsf: — |
i - 64. i
@ . Keteranga? diterima Nilai jarakaeizan Berhas.
Wakiu k(?tlka pada robo 12.22.17 Bergerak cepat Berhasil
E NO- | = engirim 64.26, cm 17 Kecepatan 9.69 il
A 12.22.17 Kecepatan 12.22. Nilai jarak: 59. n Berhas
(@) 33 at 217 rak denga sil
= 17 Cep 12.2 Berge at Berha;
- T -2. 34 12.22. 59.69, cm 8 kecepatan Cep56 il
N -U % Y 120217 Kecepatan 12.22.1 Nilai jarak: 53. 3 Berhasi
g v 25 2 3 3 22.18 Cepat 122218 Bergerak dezgzt Berhasil
-l W = 22, : c
z g 33 2 = 36 | 12 53.56, cm 18 kecepatan_ 56 il
3 @ ‘2;; - B 12.22.18 Kecepatan | 1555 Nilai jarak: 46. BeThey
@ - e 1 . . an .
3 _g- .g g o 37 18 Cepat 12.22.19 Bergerak dengat Berhasil
39 >a = 12.22. 6,cm atan cep
28 = 38 46.56, 219 | kecep : 38.09 sil
€ xig D 19 tan | ., i Berha
o = 12.22. Kecepa Nilai ja an
2 E5 b 3. |39 at 19 k deng il
Sxcuw - 19 Cep 12.22. Bergera at Berhas
2 3 Eg > 0] 1222 38.09, cm kepatiiceq 4 -
5 3 =5 % ’ 12.22.19 Ke'cepata“ 122228 Nilai jarak: 32'2n '
: a "
& 12.22. cm ata
3528 =, 2 2.24, kecep 2431 -
353 2 - |4 2:22.20 3ecepatan rHA ilai jarak: 24.3 Berhasil
TTBS c o 43 | A2 K at 21 B k'dengan il
$23: & 22220 | e 12.22. il Perhds
S52F B 44/ 22 2431, cm 221 | kecepeta 16,25 il
2 @ 23 Y 12.22.20 Kecepatan | ., ,, ilai jarak: 16. Berha:
E = ;Q 45 ’ ng 21 N kdengan i
xS Seda 2.22. era rhas
w's S A 12.22.21 m | 12. . n sedang B8
T35 = 46 ' 16.25, 222 kecepata - 9.81 sil
g L 12.22.21 Kecepatan |, ,, Nilai jarak: 9. Berha
g e : ;
5§ 33 1 122221 ot o 22222 Robot berhenti Berhasil
> 538 ' 1, :
& ?.‘2% 48 2 98 dadil 15 99 92 i'mode ACC hasil
6 =TT 9 12.22. Ada benn eluardari‘mo Ber
w =] q
183: 4 . depa T Yoo L i arak-0.81 Berhasil
§ 2 ] 50 [ 2. Keluar C i Nifai ja :
T 3558 ode AC 22.23 irimkan ACC rhasil
T&53 tee22z |y 8l,cm | 12 Mengirim s
== i 1 1
3 2 B3 i 1222.23 |3|'ode B\ B4 Nilai jarak: 60'9: Berhasil
= : ; a ;
Egss >z #227 | diakifican AR s Berhasil
z85s 53 | 1222, 60.90, cm 21| s kecepatan 7.49 il
283 3 120227 Kecepatan | ;5o Nilai jarak: 57. . Berhas
g' ,g_.g 54 Cepat 2.22.27 raerak dengat rhasil
R E‘g 12.22.27 7.49 cm 12. Becgepatan Cepa3 Be
-4, e i
2 5T » 12.22.27 ,iecepatan 12.22.28 I(nai jarak: 50.1 Berhasil
3 & 5 | 12 at 28| N k dengan i
= oF 28 Cep 12.22. Bergera at Berhas
= 55 12.22. 3,cm atan cep
A g 57 50.13, 298 kecep - 43.40 sil
T 3 3 12.22.28 Kecepatan 1555 ilai jarak: Berha
5 23 58 | 12. at 29 N k dengan il
£ E% 2.22.28 Cep 12.22. Bergera n cepat Berhas
5 g . 59 12. 43401 cm 2.29 kecepata +36.51 sil
-] 12.22.29 Kecepatan 1222 Nilai jarak: an Berha
= i eng i
5 - 12.22.29 Cepat m | 12.22.29 Bergerilgr? cepat Berhasil
g 61 ' 36.51, ¢ 230 | yecepa -28.30 hasil
= 12.22.29 Kecepatan | 15 55, Nilai jarak: n Ber
=, 62 Cepat 22.30 erak denga
o 22.30 12. Berg cepat
£ 12. cm atan
g 63 28.30, 2230 kecep
g 12.22.30 Kecepatan | 45 oy
2 64 Cepat
£ 12.22.30
2 65
S
=
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Waktu ketika

Keterangan

Waktu

Keterangan yang

NS mengirim pada robot | diterima diberikan aplikasi NEE R
66 12.22.30 19.47,cm | 12.22.31 Nilai jarak: 19.47 Berhasil
67 | 122031 | Kecepatan |, 5,4, |  Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
68 12.22.31 11.92,cm | 12.22.31 Nilai jarak: 11.92 Berhasil
60 | 122231 | Kecepatan |, 5,4, | Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
70 12.22.32 6.02, cm 12.22.32 Nilaijarak: 6.02 Berhasil
71| 122232 Ad%sggga dil 1995397 Robot berhenti Berhasil
72 | 122232 | Keluardarigi, o) 55 | Keluar dari mode ACC Berhasil
mode ACC
73 12.22.33 6.02, cm 12.22.33 Nilai-jarak: 6.02 Berhasil
74 | 122238 ¢ Modeacc Lappo 35 | Mengirimkan'ACC Berhasil
diaktifkan
75 12.22.36 63.10,cm | 12.22.36 Nilai jarak: 63.10 Berhasil
76 | 2236 | Kecepatantiiys 5o 5 |  Bergerakdengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
77 12.22.36 54,95, cm | 12.22.36 Nilai-jaraki 54.95 Berhasil
18| 122037 | KecepataniiL, o, o7 | Bergerakdengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
79 12.22.37 46.85,cm | 12.22.37 Nilai jarak: 46.85 Berhasil
80 || 122037 | KeCepatan o 55 oo+ Bergerakdengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
81 12.22.37 35.51,cm | 12.22.38 Nilai jarak: 35.51 Berhasil
82| (122038 | Kecepatan |, 55 55 | BErgerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
83 12.22.38 29.91,cm | 12.22.38 Nilai jarak: 29.91 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
84 12.22.38 Cepat 12:22.38 kecepatan cepat Berhasil
85 12.22.39 22.22,cm | 12.22.39 Nilai jarak: 22.22 Berhasil
86 | 1222:39 | "ecepatan 4,55 0q0). Bergerak dengan Berhasil
Sedang Kecepatan sedang
87 12.22.39 14.65,cm | 12.22.39 Nilai jarak: 14.65 Berhasil
88 | 1220400 | Kecepatan] | jo5 4o | Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
89 12.22.40 9.51,cm | 12.22.40 Nilai jarak: 9.51 Berhasil
90 | 122240 |Adabendadi Tidak Berhasil
depan
Keluar dari . .
91 12.22.40 mode ACC Tidak Berhasil
92 12.22.41 9.51,cm 12.22.41 Nilai jarak: 9.51 Berhasil
03 | 122046 | Modeacc | 455545 | Mengirimkan ACC Berhasil
diaktifkan
94 12.22.46 57.84,cm | 12.22.46 Nilai jarak: 57.84 Berhasil
95 | 122246 | Kecepatan |, ., g |  Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
96 12.22.46 56.94, cm | 12.22.46 Nilai jarak: 56.94 Berhasil
o7 | 122047 | Kecepatan |, 5,47 |  Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
98 12.22.47 57.85,cm | 12.22.47 Nilai jarak: 57.85 Berhasil
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eterangan
ngan yang_ K
o e il
an | Waktu diberikan e ngan Berhas
@ tika | Keterang t | diterima Bergerak de at erhasil
ktu ke da robo atan cep B
- aKtu im_ | pa @an | 159947 kecep - 4950 .
n#, No. mengir Kecepat 12. Nilai jarak: 49. . Berhasil
a nga
S 0| 122047 : gcgg om | 12.22.48 Berger;';:iegat Berhasil
] —_— 48 kecep : .
v o=F 8 ool s Kecepatan | 15 22 Nilai jarak: 44-1;3 Berhasil
Ors@x 3 122248 | " Cepa 12.22.48 ergerak denga sil
5o o8 2 3 101 44.18, cm s '|3( ecepatan cepat Berha
L) — 8 2. . 4 ;
- & tég 'Y = 102 | 12.22.4 Kecepatan 12.2 Nilai jarak: 37.8 Berhasil
3 & £3 - Y 2.22.48 Cepat 12,2249 erak dengan il
% -g g g o 103 12. 37 84, cm 9 ieL%patan Cepat Berhasi
Q = : e .
‘E :" §§ o 104 | 12.2249 Kecepatan 415 2.4 Nilai jarak: 31.65 Berhasil
3¢s 2 A 12.22.49 Cepat 12.22.49 Bergerak dengan .
5 3 S o = 105 3165, cm 0 kecepatan cepat Berha
= : 5 € :
g"r : %a ; 106 | 12.22.49 Receran | agiag Nilai jarak: 233; Berhasil
e g HE [ 12.22 50 Cepat 12.22.50 Bergerak denga "
5 55 & 107 23.37, cm ' | kecepatan sedang Befd
3 : _ ec .
3 2 2 |8 108| 122250 Kecepatan 12,225 tlai jarak: 15.26 Berhasil
38&e - edang )N dengan ,
T S0 50 S 225 ak
FRER o 12.22. 12. Berger e
S S5ScE Fel 109 5.26, cm tan sedang Berha
S 232 ) 1| 15 251 | kecepata 3 :
9 555 = 12.22.5 atan | 4, , ilai farak: 9.2 il
3 3 25 i 110 KeCep Nilai Jara Berhas
S8 =3 = 2.22.51 Sedang 12.22.51 rhenti ;
55 53 ny 12 9.23,cm _ 52 | Robothe Berhasi
§- 'g -g % 112 122251 Ada benda dl 1222 dal'i mode ACC Berhasil
582 1 depan Keluar
== =2 LB 12225 Keluar da(r:' 12.22.52 Nilai jarak: 9.23 Berhasil
2228 AC
5 D- ode .52 C -
g g E? 114 i mg 23 cm 12.22 Mengirimkan AC Berhasil
- 5 = .55 .
£ % €3 115| 12.22.52 Mode acc | 1, 5y Nilai jarak: 58:25 Berhasil
s xE3 2256 | iaktifkan 212256 erak dengan .
~E:3 116 1} § > SEE 4 Bergepatan cepat Berhasil
El ) Y& : 56 keci .
5 Q 3 g T 12.22.56 KeCepattan 12.22 Nl jarsl 54.7:? Berhasil
5 323 6 Cepa 2.57 k denga :
= H 115 KRS 54.75,cm | 122 Ber%;;atan cepat Berhasil
T3 — ST ee i
. g3 119| 12¢287 Keeepatan 45 2 Nilai jarak: 41.60 Berhasil
a 83 57 Cepat 22.57 ak dengan ,
5 =B 120) 12.24 41.60,cm | 12. Bergefatan cepat el
o w -OU,
g gﬁ 2.22.57 atan 122258 keCep k: 34.65 il
o o5 57 Cepat 2258 k dengan :
= ° 3 122 12.22. 34.65 cm | 12. Bergeratan cepat Berhasil
5 2 o 123| 12.2258 Kecepatan {555 Nilai jarak: 24.28 Berhasil
F 2 22.58 Cepat 12.22.58 erak dengan .
2 ET 124 | 12.22. 28 om : Berg n sedang Berhasil
S 2.58 24.28, N1 12,2259 kecepata 491 :
= 125| 12.22 ooepatan | 12. Nilai jarak: 14. Berhasil
el 2259 | “oedang 12.22.59 erak dengan o
= 126 | 12.22. 14.91, cm : Bergpatan sedang Berhasi
3 : 991 ece : :
= 127] 12.22.59 Kecepatan | 4, o, Nilai jarak: 9.26 Berhasil
ot n .
El 8| 122259 Seda ?n 12.23.00 bot berhenti i
] 12 0 9.26, c _ 3.00 Ro Berhas
- s b o | mode ACC
§ 1 23.00 depan i 00 | Keluar dari
g 1301 12 Keluar %ié' 12.23.
3 Al
o 3.00 mode
5 131} 122
=
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Waktu ketika

Keterangan

Waktu

Keterangan yang

NS mengirim pada robot | diterima diberikan aplikasi NEE R
132 | 12.23.01 9.26,cm | 12.23.01 Nilai jarak: 9.26 Berhasil
Mode acc . .
133 | 12.23.04 L 12.23.03 | Mengirimkan ACC Berhasil
diaktifkan
134 12.23.04 28.07,cm | 12.23.04 Nilai jarak: 28.07 Berhasil
135| 122304 | Kecepawan |, o5, | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
136 12.23.05 26.63,cm | 12.23.05 Nilaijjarak: 2663 Berhasil
137| 122305 | Keoepawan | 4o 5a ogf Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
138 12.23.05 21.08,.cm_ | 12.23.05 Nilai jarak: 21.08 Berhasil
139| 122305 | Kecepalan |, 5 a5 | Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
140 12.23.06 13.35,cm |.12.23.06 Nilai jarak: 13.35 Berhasil
141| 12280060 | Kecepatan s o5 |  Bergerakdengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
142 12.23.06 8.60, cm 12.23.06 Nilai jarak: 8.60 Berhasil
143 12.23.07 Ad%gs;‘ga dil 159307 | £ Robotberhenti Berhasil
144 12.23.07 Keluar dari 12.23.07 | Keluar dari mode ACC Berhasil
mode ACC
145 12.23.08 8.60, cm 12.23.08 Nilai jarak:8.60 Berhasil
146 | 12.23.09 I\_/Iod_e acC 1 19 23.09 Mengirimkan ACC Berhasil
diaktifkan
147 12.23.09 20.45,cm | 12.23.10 Nilai jarak: 20.45 Berhasil
148 422310 | Kecepatan |, o590 | BErgerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
149 [ 12.23.10 19.09, cm | 12.23.10 Nilai jarak: 19.09 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
150 12.23.10 Sedang 12.23.11 Kecepatan sedang Berhasil
151 12.23.11 15.25,cm | 12.23.11 Nilai jarak: 15.25 Berhasil
152 | 122341 | Ke€eepalan § 5,5y (@f. Bergerak dengan Berhasil
Sedang Kecepatan sedang
153 12.23.11 10.94,cm | 12.23.11 Nilai jarak: 10.94 Berhasil
154 | 122312 | Keeepaan )5 ,, | /Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
155 | 12.23.12 9.02,cm | 12.23.12 Nilai jarak: 9.02 Berhasil
156 | 12.23.12 Ad%gs;‘ga dil 192312 | Robot berhenti Berhasil
157 | 122313 | KelUardani™iis oaas | keluardarimode ACE Berhasil
mode ACC
158 | 12.23.13 9.02,cm | 12.23.13 Nilai jarak: 9.02 Berhasil
159 | 122316 | MOUEAC | 155315 | Mengirimkan ACC Berhasil
diaktifkan
160 | 12.23.16 25.53,cm | 12.23.16 Nilai jarak: 25.53 Berhasil
161| 122316 | Keoepaan |, o546 |  Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
162 | 12.23.17 23.11,cm | 12.23.17 Nilai jarak: 23.11 Berhasil
163| 122317 | Kecepatan |, 554, | Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
164 | 12.23.17 19.52,cm | 12.23.17 Nilai jarak: 19.52 Berhasil
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Waktu ketika

Keterangan

Waktu

Keterangan yang

NS mengirim pada robot | diterima diberikan aplikasi NEE R
165| 122318 | Kecepatan |4, 554 | Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
166 | 12.23.18 16.89,cm | 12.23.18 Nilai jarak: 16.89 Berhasil
167| 122318 | Keoepatan |4, 554 | Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
168 | 12.23.18 13.97,cm | 12.23.19 Nilai jarak: 13.97 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
169 | 12.23.19 Sedang 12.23.19 ¥ T Berhasil
170 | 12.23.19 11.65,cm [+12.23.19 Nilai jarak: 11.65 Berhasil
171| 122319 | Kecepatan giy; o31g |  Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
172 | 12.23.20 6.51,cm | 12.23.20 Nilai-jarak: 6.51 Berhasil
173| 122320 Ad%sg;‘ga dil 129320 |  Robot berhénti Berhasil
174| 120320 | KU da 455390 | Keluar dari mode ACC Berhasil
mode ACC
175| 12.23.21 6.51,cm | 12.23.21 Nilai jarak: 6.51 Tidak Berhasil
176 | 12.23.24 I\_/Iod_e acC 1 199324 Mengirimkan ACC Tidak Berhasil
diaktifkan
177 | 12.23.24 45.24, cm|.12.23.25 Nilai jarak: 45.24 Berhasil
178 122325 | KeCEPAMN | 455505 | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
179 | 12.23.25 41,59, cm | 12.23.25 Nilai jarak: 41.59 Berhasil
Kecepatan Bergerak-dengan .
180 | 12.23.25 Cepat 12.23.26 kecepatan cepat Berhasil
181 ' 12.23.26 34.60,cm | 12.23.26 Nilai jarak: 34.60 Berhasil
182 [\ 2326 | ¥ EHESUNEESEN oo Berhasil
Cepat kecepatan cepat
183 | 12.23.26 26.90, cm | 12.23.26 Nilai jarak: 26:90 Berhasil
184| Toa27 | WECERAIAN {5053 oy v Bergerakdengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
185 | 12.23.27 21.38,cm | 12:23.27 Nilai jarak: 21.38 Berhasil
TARRTY- Y. I | 2 vg b - Berhasil
Sedang kecepatan sedang
187 | 12.23.28 14.92, cm | 12.23.28 Nilai jarak: 14.92 Berhasil
188 | 122328, [ KECEPAANTIL, g g | Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
189 | 12.23.28 9.31,cm | 12.23.28 Nilai jarak: 9.31 Berhasil
190 | 12.23.28 Adzss;‘r‘fa dil 122329 |  Robot berhenti Berhasil
101| 122329 | Kelwardari| ;5359 | Keluar dari mode ACC Berhasil
mode ACC
192 | 12.23.29 9.31,cm | 12.23.29 Nilai jarak: 9.31 Berhasil
193| 122333 | Modeacc | 155543 | Mengirimkan ACC Berhasil
diaktifkan
194 | 12.23.33 66.92,cm | 12.23.33 Nilai jarak: 66.92 Berhasil
195| 122333 | Kecepaan |, 5545 | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
196 | 12.23.34 64.76,cm | 12.23.34 Nilai jarak: 64.76 Berhasil
197 | 122334 | Kecepaan |, 554, | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
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Keterangan
ang ;
Keterangan |¥kasi Berhasil
tu iberikan ap 9 il
Wak dlbe_ iarak: 66.0 Berhasi
angan iterima ilai jara n ,
ika | Keter t | di N k denga asil
@ ktu ketika pada robo 12.23.34 Bergera:[an cepat Berh
= No Wrzri\engirim 06.09, em 12.23.35 keCeI?arak‘ 58.14 Berhasil
' tan o ilai jarak: :
= 23.34 ecepa Ni ngan
2 [ws] 1 5 KCeIOat 12.23.35 |3er<éler""kr$| iepat Berhasil
o 12.233 14, cm kecepata 40 sil
I T 199 58. 23.35 ijarak: 48, Berha
- tan | 5 ilaijara
"N - 23.35 ecepa Nilaij ngan il
g T o g : 3 200 12 5 Kcepat 12.23.36 Bergerak diepat Berhasi
- gy ?‘ — - 3 ’ tan -
8D 535 T = 01| 1223 48.40, cm 53 36 kecepa k: 38.57 Berhasil
s 3 a3 'Y ~ |- 23.35 cepatan 12: Nilai jara ngan :
= E’. '-C_; 2 h g 202 12 KeCepat 12.23.36 Bergerak diepat Berhasil
3 233 = 12.23.36 7,6m kecepatan. 64 sil
85 ca B 203 36 | 385 atan | |, oo ilai jarak: 31 Berha
2 QE.“% 5 204 3% | copat 12.23.37 " cepat i 2
3o - 12.23. 4, cm kecepal - 2098 sil
’3’ % E’g ; 205 37 FR.6 tan 12.23.37 lai jarak: 22 Berha
o B ~Q . a ' ila an g
E 12.23 Kecep N deng sil
$& 1 § a 206 337 Cepat 12.23.37 Bergef?a'; sedang Berha ;
33 58 o 207| 1228 22.28, cm 52333 kecepa rak: 14.65 Berhasil
352 § - 122337 Kecepatan | ,, g i k dengan erhasil
g g 5 £ ;’- 208 3.38 Sedang 12.23.38 Bel’ger?an sedang Il il
8 g, B £ D 209l 1223, - 14.65, ‘;2:1 12.93.39 kecepa Tidak Berhasi
o Q. = 3 al & f
2@e 22 2.23. Kecep il
S 8 ’%3 o 20 1 38 Sedang Berhas
@ S 53 12.23. 57, cm 7183 asil
1. : 7. h
(LI c 211 1 i iarak: Ber
g @ it 12.23.38 Kecepatan Nilai ja " .
- 2.23. cm -
5 38 G 3.39 7'1b?;nda dil 122339 darirmode ACG Berhasil
£ S53 23 ;
< = -g o 214 12 Adzepan _ 40 | Keluar -7.13 rhasil
5 x 5;2 12.23.39 luar dari_"y- 5o Nilai jarak: Be .
= e C 12.23. ilai jarak:
S 855 3.40 de ac ilai j an :
5 ; §§ 27 X% 48 dl\gl)difkan 122349 gergefak: iggat Berhasil
% z g% 18| 12.23. 58.27, cm 23,49 keCePatak. 63.23 Berhasil
5 = s 5 2 23.48 cepatan 12.23. Nilai jarak: gan -
a " 3 3 219| 12 K%;epat 2.23.49 Bergerak deZpat Berhasil
5 E8 2.23.49 cm-—12. cepatan ¢ 0 il
: T 220! 1 9 | 6323, tan [ 1, 5e0 ki i jarak: 54.1 Berhas
- A epa ' ila an -
g ga 221| 1223 0 K%egat 12.23.50 l\Blergefakr? ?:re]gat Berhasil
—~ I~ . - tal .
= 3 @ 222 12.23 g, 22350 keC_eParak; 43.39 Berhasil
S 2 g 12.23.50 Kecepatan 12 Nilai ja k dengan asil
5 32 T 223 £ Cepat 12.23.50 Bergera n cepat Berh
'§ 2 24| 1223 43.39, cm 351 keCePatak. 35.02 Berhasil
= 2 12.23.50 Kecepatan |, 54 Nilai Jarz aengan il
E.: 225 51 Cepat 12.23.51 Bergel’a n cepat Berha
5 12.23. 5.02, cm 1 kecepata - 28.36 hasil
g 226 3. @n | 15935 ilai jarak: 28. Ber
< 12.23.51 Kecepa Nilai j K dengan
5 227 Cepat 12.23.52 Bergera cepat
2 8| 122351 28.36, cm 3.52 kecepatan
§ > 12.23.52 Kecepatan | 4, 3,
s 229 5 Cepat
: 220
S
=

a
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Waktu ketika

Keterangan

Waktu

Keterangan yang

NS mengirim pada robot | diterima diberikan aplikasi NEE R
231| 12.23.52 23.72,cm | 12.23.52 Nilai jarak: 23.72 Berhasil
232 | 122352 | Keeepatan |, 555 | Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
233 | 12.23.53 16.53,cm | 12.23.53 Nilai jarak: 16.53 Berhasil
234| 122353 | ecepatan Tidak Berhasil
Sedang
235 | 12.23.53 9.78,cm Tidak Berhasil
236 | 12.2354 Ad%sggga dil 129354 Robot berhenti Berhasil
237| 122354 | KENALAANIT, 5354 | Keluar dari mode ACC Berhasil
mode ACC
238 | 12.23.55 9.78,cm | 12.23.55 Nilai-jarak: 9.78 Berhasil
Mode acc " .
239 | 12.23.58 e 12.23.58 | Mengirimkan ACC Berhasil
diaktifkan
240 | 12.23.58 63.58, cm | 12.23.58 Nilai jarak: 63.58 Berhasil
241 | M350 | Kecepatantiiys 9s 59 |  Bergerakdengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
242'| + 12.23.59 58.70, cm | 12.23.59 Nilai-jarak: 58.70 Berhasil
243| 122359 | KeeeRataN'{ys 53 59 | Bergerakdengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
244 12.24.00 49.07, cm | 12.24.00 Nilai jarak: 49.07 Berhasil
2451 12.24.00 K 12.24.00 CCrocigggryan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
246 | 12.24.00 40.94, cm | 12.24.00 Nilai jarak: 40.94 Berhasil
247 12.24.00 K 12.24.01 Bl < Jolay Berhasil
Cepat kecepatan cepat
248 | 12.24.01 32.48,cm | 12.24.01 Nilai jarak: 32.48 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
249 | 1 12.24.01 Cepat 12:24.01 kecepatan cepat Berhasil
250 | 12.24.01 23.74,cm | 12.24.01 Nilai jarak: 23.74 Berhasil
251 | 122402 | KKEcepatan § 4, 5y o,0h. Bergerak dengan Berhasil
Sedang Kecepatan sedang
252 | 12.24.02 16.23,cm | 12.24.02 Nilai jarak: 16.23 Berhasil
253 | 122420 | 8CEPAIAN 11 5\ o4l5p | (BEIGETaK dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
254 | 12.24.03 8.73,cm | 12.24.03 Nilai jarak: 8.73 Berhasil
255 | 12.24.03 Ad‘;ss;‘ga dil 122403 |  Robot berhenti Berhasil
256 | 122403 | KelUArdaritiis 5y 08s | Keluar darimode ACE Berhasil
mode ACC
257 | 12.24.04 8.73,cm | 12.24.04 Nilai jarak: 8.73 Berhasil
Mode acc . .
258 | 12.24.08 o 12.24.08 | Mengirimkan ACC Berhasil
diaktifkan
259 | 12.24.08 58.23,cm | 12.24.08 Nilai jarak: 58.23 Berhasil
260| 122408 | KecePAAN | 45,5, qg | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
261 | 12.24.09 62.82,cm | 12.24.09 Nilai jarak: 62.82 Berhasil
262| 122409 | KecePAAN | 45,5, 09 | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
263 | 12.24.09 56.08, cm | 12.24.09 Nilai jarak: 56.08 Berhasil
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= ; Waktu Keterangan yang Keterangan
- Waktu I-(?tlka e et diterima diberikan aplikasi
A |NO | " rengirim | padarobot | di Borgerak dengan —
£ 264 | 12.24.09 KECCEpSttan 122410 |y o cepatan cepat _
- - E -2- =0 24.10 Nilai jarak: 48.71 Berhasil
S8 x o 24.10 48.71,cm | 12.24.
Y : §c 0 = O Kecepatan Bergerak dengan Berhasil
s g g9 5 = 266 12.24.10 ecep t 12.24.10 kecepatan cepat :
2883 ¢z | = - Cepa ilai iarak: 41.29 Berhasil
g & %’- 3 .. ~ 267 12.24.10 41.29,cm | 12.24.11 Nilai jarak: 41.
S il an i
z 555 g Kecepatan 122411 Bergerak deng Berhasil
- h = [268| 122411 < kecepatan cepat _
€ =g = e Cepat ilai iarak- 30,38 Berhasil
285 B 1 | 3038 cm 422441 | Nilai jarak: 30.
§ ; : :g 3 269 12.241 K lce ,atan Bergerak dengan Berhasil
5 % %S’ E— 270 12.24.11 i:egat 12.24.11 kecepatan cepat 2o
® S rha
a - ~5 < 2 2451 cm | 12.24.12 Nilai jarak: 24.51 €
5583 B |271] 12241 - Bergerak dengan Berhasil
38382 @ Kecepatan 12 9 e
% = =3 ) 272 | 12.24.12 Sedang 12.24. kecepatan sedang m—
= T W asi
2885 = 2 | 1623, cm | 122412 | Nilai jarak: 16,23 Ber
H 22F o |273] 12244 Kelcep,atan 413 | Bergerak dengan Berhasil
g § §§- 5 274 | £12.24.13 Sedang — G ot e 4 Tidak Berhasil
S22 ad o
g 5 29 8 [275] 122413 | 10.47,cm : _
; E §§ ® 2413 Kecepatan Tidak Berhasil
T3 g 276 | 12.24. Sedang :
s @ BE I Berhasil
‘E- s 3; 2771 12.24.13 5.08,cm | 12.24.14 Nilai jarak:5.08 :
: E é = Ada benda di 12.24.14 Robot berhenti Berhasil
§ 928 278 | 12.24.14 e : ;
; 785 22414 | Keluardari i, 5,9 ) | Keluar dari mode ACC Berhasi
ey Ed A | mode ACC — S——
=2 280| 12.2415 | 508,cm | 122415 | Nilaijarak: 5. :
L Mode acc | 15 2418 | Mengirimkan ACC Berhasi
3 - ﬁg 281 12.24.18 diaktifkan Nilai iarak: 62119 Berhasil
M 1al Jarak: 0Z.
E558 282 | 122418 | 62.9, :;r; 12.24.18 Bergérak 143 .
285 283 | 122418 K%:g:t 122408 1y ecepatan cepat :
ol - 24.19 |  Nilai jarak: 59.78 Berhasil
s 23 284| 122419 | 59.78,em.[ 12 al _
5 =3 Kecepatan 122419 Bergera g Berhasil
3 8% 285 12.24.19 Cepat 24, kecepatan cepat -
g §§ 53.21, cm | 12:24.19 Nilai jarak: 53.21 er
E 55 S ,atan Bergerak dengan Berhasil
z 22 287 | 12.24.20 K%:gat 12282071 ecepatan cepat —
PR asi
3 BS 47.99, cm | 12.24.20 | Nilai jarak: 47.99 Ber
s ET 288 12.24.20 : ,atan Bergerak dengan il
> 82 289 | 122420 | WECEP 12.24.20°1 "y ecepatan cepat :
~ ' Cepat ilai jarak: 41.10 Berhasil
g 0| 12.24.20 41.10,cm | 12.24.21 Nilai jarak: 41.
® 2 — Kecepatan Bergerak dengan Berhasil
g 291 | 1224.21 Cepat | 122421 kecepatan cepat T
. - . erha
= 12 2421 36.75,cm | 12.24.21 Nilai jarak: 36.75
= 292 — Kecepatan Bergerak dengan Berhasil
5 293 | 122421 Cepat | 12%4% kecepatan cepat .
2 2 Nilai jarak: 33.22 Berhasi
c 33.22,cm | 12.24.2
s 204 | 122422 22, :
£ Kecepatan Bergerak dengan Berhasil
3 205 | 12.24.22 Cepat | 2%*%? | yecepatan cepat e
0 . . a
] arak: 24.19 er
& 206 | 12.2422 | 24.19,cm | 122422 | Nilai ]
=
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Waktu ketika

Keterangan

Waktu

Keterangan yang

NS mengirim pada robot | diterima diberikan aplikasi NEE R
207 | 122423 | Kecepatan |, 5 55 | Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
298 12.24.23 17.52, cm Tidak Berhasil
209| 122423 | Kecepatan Tidak Berhasil
Sedang
300 | 12.24.23 10.77,cm | 12.24.24 Nilai jarak: 10.77 Berhasil
301| 122424 | Kecepatan |, o) 5, | Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
302 12.24.24 4.44, cm 12.24.24 Nilai jarak: 4.44 Berhasil
303| 12.24.24 Ad%gg;?a dif1224.25 | Robot berhenti Berhiasil
304 | 122425 |Kelardari |, o) o5 | Keluar dari mode ACC Berhasil
mode ACC
305| 12.24.25 4.44, cm | 12.24.25 Nilai jarak: 4.44 Berhasil
Mode acc y . .
306 | 12.24.28 o 12.24.28 | Mengirimkan ACC Berhasil
diaktifkan
307 12.24.28 63.93,cm | 12.24.28 Nilai jarak: 63.93 Berhasil
308 | 122428 | KeceRalaN o 5y oqy |- Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
309 12.24.29 61.21, cm . 12.24.29 Nilai jarak: 61.21 Berhasil
310 122429 | Kecepatan |, o) o9 | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
311 | 12.24.29 54.92, cm | 12.24.29 Nilai jarak: 54.92 Berhasil
Kecepatan Bergerak-dengan .
312 | 12.24.30 Cepat 12.24.30 kecepatan cepat Berhasil
3137 1 12.24.30 47.27,cm | 12.24.30 Nilai jarak: 47.27 Berhasil
314 |\ 122430 | KKecepatan 45, 5, 55 [ Bergerakidengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
315 | 112.24.31 37.85,cm | 12.24.31 Nilai jarak: 37:85 Berhasil
316| 122431 | 'K€CEPAWN |55y oy « Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
317 12.24.31 2743, cm | 12:24.31 Nilai jarak: 27.43 Berhasil
318| 122431 | Kecepatan 4., 5, - | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
319 | 12.24.32 20.71, cm_ | 12.24.32 Nilai jarak: 20.71 Berhasil
320 | 12.24.324 [\ KECERAIENTIS5154 30" (R BErgerakidengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
321 | 12.24.32 15.00,cm | 12.24.32 Nilai jarak: 15.00 Berhasil
322| 122433 | MSCCPREN N s L OCL2K dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
323 12.24.33 10.17, cm Tidak Berhasil
324 | 122433 | Kecepaan Tidak Berhasil
Sedang
325 12.24.34 4.80, cm 12.24.34 Nilai jarak: 4.80 Berhasil
326 | 122434 Ad?jssgga di\ 192434 |  Robot berhenti Berhasil
327| 122434 | Kelardari i, o4 34 | Keluar dari mode ACC Berhasil
mode ACC
328 | 12.24.35 4.80,cm | 12.24.35 Nilai jarak: 4.80 Berhasil
Mode acc .. .
329 | 12.24.38 o 12.24.37 | Mengirimkan ACC Berhasil
diaktifkan
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erangan
an yang et :
Keterang likasi Berhasil
ktu iberikan ap
Wal diber 8.74 .
Q) ika | Keterangan diterima Nilai jarak: 58. Berhasil
ktu ketika da robot 4.38 k dengan .
I Waktu ke pa 12.24. Bergera at hasil
2 e mengirim 58.74, cm 8| kecepatan cep Ber
= 330| 12.24.38 Kecepatan | 1, , 3 Nilai jarak: 53.09 Berhasil
-— t an
= 8 31| 122438 ngacm 12.24.38 Bergerat'; figgat Berhasil
= 3 53.09, a
. 2% ; 2| 12.2438 ecenean | 12.04.39 kﬁZse?arak: —— Berhasil
5 v gz L = |33 39 Cepat 2.24.39 N rak dengan |
3 g 28 '2 — 333 12.24 878 ¢cm |1 Berge atan cepat Berhasi
ag £3 2 : 12.24.39 ie;:epata” e e o Jrak: 3926 Berhasil
2833 = 12.24.39 Cep m. | 12.24.4 Bergerak cepat Berhasil
= (=g ' , C n
e g3z @ 335 40 | 39.26 N\ 122440 gengtan 4.90 |
2 o 5T § 336 | 12.24. Kecepatan | ,, Nilai jarak: 3 Berhasi
3 ; §- §' P 12.24.40 oLt m |.12.24.40 Bergerak deng? Berhasil
® 37 ' 90, ¢ tan c
3 £ :% - IE 24.40 i atan | 455441 kec??a k: 21.39 hasil
8‘ = <3 3 338 12. Kecep t Nilai jarak: - Berha
; g %g' L 12.24.40 Cepa m| 12.24.41 Bergerak der(]j%ng Berhasil
t ric =, 339 ; 21.39,c 441 kecepatan se 4 _
388w e 12.24.4 epatan | 45 5, ilai jarak: 13. hasil
b g =) c <)) 340 Kec Nilai jar Ber
255t = edang 41 dengan -
o =3 c ) 12.24.41 S 12.24. Bergerak ng hasil
5232 =2 & | 341 ' 13.15, cm " kecepatan seda o Ber
E g %5 o 342 12.24.41 Kecepatan 12.24. Nilai jal’ak: 7.4 Berhasil
) o
s 39 12.24.42 Sedang 12.24.42 berhenti :
SagE 343 7.48, cm i Robot Berhasil
o 3@ - i 4,
‘g- 5- o ; 344 12.24.42 Ada be;:a d 12.2 liardari:medsiACC Berhasil
> 9= dep - Ke
5 38 g 345 | 12.24.42 luar dari | 1, 54 43 ilai jarak: 7.48 erhasil
g 2 :Ug 3 Kgde ACC 24.43 Nlla” ACC B
= 0 24, i i
ig £3 3464 @244 rag.om |12 5| Mengirimkan Berhasil
E % § 2 2 12.24.43 Mode acc 12.24.4 n jarak: 45.19 Berhasil
5> =5 34 iaktifkan 46 Ni k dengan :
o33 2.04.46 di 12.24 ergera t hasil
3% 55 4 \Y 4519, cm 6 iecepatan CEEE Ber
S E 55 o| 122446 “Sohen | 12344 Nilai jarak: 44.22 Berhasil
3 52 > 2.24.46 gen.t 12.24.46 ergerak dengatn hasil
=3 -3 30| 12, 44.22, cm 2 iecepatan cepa Bef
& g 3 51| 12.24.46 Kecepatan | 1554 4 Nilai jarak: 37.87 Berhasil
9 =3 3 at ngan
Cep 4.47 k de :
3 §§- 352| 1224¢7 37.87,cm | 12.2 Ber%%r:tan cepat Berhasil
g -§ S’% 53| 12.24.47 Kecepatan | 45 54 47 ,\lj(iel; jarak: 29.87 Berhasil
=3 =0 3 at ngan -
G 2 354 | 129447 90?7’ om | 12.24.48 Bergera:;:iegat Berhasil
c 87, a
§ -§ g— 12.24.47 }ieCEDatan 12.24.48 k-ec-eparaki 23.14 Berhasil
.g gg 355 epat 8 N||a|J dengan -
@ 4.48 Cep 2.24.4 erak |
5 . 356 | 12.24. 23.14,cm | 12. Berg atan sedang Berhasi
-3 24.48 ' @n | 155448 kece_p_ :113.11 il
2 357 12 Kecepa Nilai jarak: - Berhas
~
5 358 | 120448 zefi’ingm 12.24.49 Bergerfkndseeggang Berhasil
= 13.11, atal
& 49 kecep ) .
5: 359 12.24.49 Kecepatan 12.24 Nilai jal’ak- 6.25 Berhasil
E Sedang 4.49 i
§ 360 | 12.24.49 6.25,cm | 12.2 0 Robot berhent
. i 5
E 50 depan
g 362 12.24
S
>

N -J akal‘[a
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Waktu ketika

Keterangan

Waktu

Keterangan yang

NS mengirim pada robot | diterima diberikan aplikasi NEE R
Keluar dari . .
363 12.24.50 12.24.50 | Keluar dari mode ACC Berhasil
mode ACC
364 | 12.24.50 6.25,cm | 12.24.51 Nilai jarak: 6.25 Berhasil
Mode acc .. .
365| 12.24.53 o 12.24.53 | Mengirimkan ACC Berhasil
diaktifkan
366 | 12.24.53 36.49,cm | 12.24.53 Nilai jarak: 36.49 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
367 | 12.24.53 Cepat 12.24.54 T, Berhasil
368 | 12.24.54 34.40,cm |12.24.54 Nilai jarak: 34.40 Berhasil
369 | 122454 | Kecepawn 4&; o, 5, | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
370 12.24.54 28.30,cm | 12.24.54 Nilai jarak: 28.30 Berhasil
371| 122455 | Kecepatan |, o) o5 | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
372 12.24.55 21.03,cm | 12.24.55 Nilai jarak: 21.03 Berhasil
373 | Mo@ass | Kecepatantiys on sy | Bergerakidengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
3741+ 12.24.55 13.35,cm | 12.24.56 Nilaijarak:13.35 Berhasil
375| 122456 | Kecepatn L, o) oo | gBergerakdengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
376 12.24.56 6.50, cm 12.24.56 Nilai jarak:6.50 Berhasil
377 | 12.24.56 Ad%gs;ga dit 192457 | Robotiberhenti Berhasil
Keluar dari . .
378 12.24.57 mode ACC 12.24.57 | Keluar dari mode ACC Berhasil
379 12.2457 6.50,cm | 12.24.57 Nilai jarak: 6.50 Berhasil
380 || 12.2500 | Modeacc {4555 60 | Mengirimkan ACC Berhasil
diaktifkan
381 12.25.00 36.00, cm | 12.25.00 Nilai jarak: 36.00 Berhasil
382 | 122500 | KKECEPAEN |50 ogufy v Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
383 12.25.01 34.04,cm | 12:25.01 Nilai jarak: 34.04 Berhasil
384 | 122501 | KKecepalan |4, o5, | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
385| 12.25.01 29.87,cm | 12.25.01 Nilai jarak: 29.87 Berhasil
386 | 12.25.02% [ [KECERABNTHS 5 o5 gp | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
387 12.25.02 24.49, cm | 12.25.02 Nilai jarak: 24.49 Berhasil
388 | 122502 | KECCPAANTINS o0 Gon mergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
389 12.25.02 15.95,cm | 12.25.03 Nilai jarak: 15.95 Berhasil
300| 122503 | Kecepatan |, o5 g | Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
391 12.25.03 8.95,cm 12.25.03 Nilai jarak: 8.95 Berhasil
302 | 122503 Ad?jssgga dil 192503 |  Robot berhenti Berhasil
393 | 122504 | Keluardari|,, o5 04 | Keluar dari mode ACC Berhasil
mode ACC
394 | 12.25.04 8.95,cm | 12.25.04 Nilai jarak: 8.95 Berhasil
Mode acc .. .
395| 12.25.07 o 12.25.06 | Mengirimkan ACC Berhasil
diaktifkan

129

Politeknik Negeri Jakarta




eyieyer uabap Niuyasijod uizi edue)

g
el
[
=}
Q
[
£
T
o
=
—
Q.
o
==
=
[}
-
[
=
=
Q
=
==
[}
T
[}
=
=
=
Q
o
=
<
o
=
Q
g
o
[
-
v
o
=
(1)
=
=,
=
-
[
Q
[}
—
—
o
=
o
-
-
o

N
= - Y
o ]
s 28
3 2 @
Q@ c s
35S
=] -
i
=]
3 <
c Q
(=
233
o £
= ~
~
Sa 3
3 =%
3 =
o s
33¢
-]
- T
o
532
Seg
-~
< ®
o 2
T
s QP
Qs 3
o 3
3 =
‘ﬂ_l’ [
g 7
< °
w m
o0 3>
£ 3=
c 4
25
3873
2 o<
<
o B
= =
€ 93
= x
258 =
2. °
o
s 2
Q —
3 £
5 B
°
z 8
iV
~ 3
5 T
s B
T =
€ £
b= ©w
Q
-
=
-‘.
=
~
Q
-+
Q
[
o
3.
8
=
Q
=
w
[ =
i)
g
=
3
1)
w
o
Q
=3

2y
m
=
0
T
~*
Y

oE
na
x
0
©
-+
Y
g.
;
o
o
-
®
x
E.
x
=
®
Q
o
:.
S
o
=
3
*
-+
Y

-
2
o
=
Q
=
Q
3
[}
=]
Q
c
s
T
w
()
fen
o
b=
o
=
o
-
o
c
"
o
c
=
c
=2
=
Q
-
<
o
-~
<
w
=
=
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
=
==
o
=
o
o
=
3
(]
=
<
()
T
c
-
=
o
=
w
c
3
T
(]
-

Waktu ketika

Keterangan

Waktu

Keterangan yang

NS mengirim pada robot | diterima diberikan aplikasi NEE R
396 12.25.07 34.36,cm | 12.25.07 Nilai jarak: 34.36 Berhasil
397| 122507 | Keeepatan | 4,554, | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
398 12.25.08 31.67,cm | 12.25.08 Nilai jarak: 31.67 Berhasil
309| 122508 | Kecepatan |, o5 g | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
400 12.25.08 26.02,cm | 12.25.08 Nilaijjarak: 2602 Berhasil
401| 122509 | Kecepatan |, o8 ngqf Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
402 12.25.09 20.78,.cm_| 12.25.09 Nilai jarak: 20.78 Berhasil
403| 122509 | Kecepatan ., .5 qq | Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
404 12.25.09 15.80, cm |.12.25.10 Nilai jarak: 15.80 Berhasil
405| 1225100 | Kecepatan 4o 554, |  Bergerakdengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
406 12.25.10 11.04, cm™ | 12.25.10 Nilai jarak: 11.04 Berhasil
a07| 122510 | Kecepatan |4, o5, | Bergerakdengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
408 12.25.11 5.94, cm 12.25.11 Nilai jarak: 5.94 Berhasil
409| 12.25.11 Ad?jss:ga dif9995101 | Robot berhefti Berhasil
410 12.25.11 Keluar dari 12.25.11 | Keluar.dari mode ACC Berhasil
mode ACC
411 12.25.12 5.94, cm 12.25.12 Nilai jarak: 5.94 Berhasil
4121| © 12.25.16 I\_/Iod_e acC | 199515 Mengirimkan ACC Berhasil
diaktifkan
413 | '12.25.16 39.76,cm | 12.25.16 Nilai jarak: 39.76 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
414 12.25.16 Cepat 12.25.16 kecepatan cepat Berhasil
415 12.25.17 33.33,cm | 12.25.17 Nilai jarak: 33.33 Berhasil
416| 12287 | 'ecepatan § 5 bt Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
417 12.25.17 30.77,cm | 12.25.17 Nilai jarak: 30.77 Berhasil
a18| 122518 | ecepan b5, ¢ Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
419 12.25.18 25.49,cm | 12.25.18 Nilai jarak: 25.49 Berhasil
420| 122518 | Kecepatan 1, o5 4g | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
421 | 12.25.18 17.81, cm | 12.25:19 Nilai jarak: 17.81 Berhasil
422| 122519 | KeCePAAN LT e g Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
423 | 12.25.19 10.10,cm | 12.25.19 Nilai jarak: 10.10 Berhasil
a24| 122519 | Kecepaan |, 55,9 | Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
425 | 12.25.20 4.15,cm | 12.25.20 Nilai jarak: 4.15 Berhasil
426| 122520 Ad?jssgga dil 192520 | Robot berhenti Berhasil
427| 122520 | Keluardari i, o5 o0 | Keluar dari mode ACC Berhasil
mode ACC
428 | 12.25.21 4.15,cm | 12.25.21 Nilai jarak: 4.15 Berhasil
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Waktu ketika

Keterangan

Waktu

Keterangan yang

NS mengirim pada robot | diterima diberikan aplikasi NEE R
429| 122525 | Modeacc |5 o005 | Mengirimkan ACC Berhasil
diaktifkan
430 12.25.25 35.09,cm | 12.25.26 Nilai jarak: 35.09 Berhasil
431| 122526 | Kecepatan |, o506 | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
432 | 12.25.26 33.01,cm | 12.25.26 Nilai jarak: 33.01 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
433 12.25.26 Cepat 12.25.27 kecepatan cepat Berhasil
434 12.25.27 29.10,cm |12.25.27 Nilai jarak: 29.10 Berhasil
435| 122527 | Kecepatan &, o5 o7 | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
436 12.25.27 24.02,cm | 12.25.27 Nilai jarak: 24.02 Berhasil
437| 122528 fKECepatan 400 og | Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
438 12.25.28 18.22,cm | 12.25.28 Nilai jarak: 18.22 Berhasil
439 | 22528 | Kecepatantii, op g | Bergerakdengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
440 « 12.25.29 14.04,cm | 12.25.29 Nilai-jarak: 14.04 Berhasil
aa1| 122529 | Kecepataniin, oo og | Bergerakdengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
442 12.25.29 8.63, cm 12.25.29 Nilai jarak:8.63 Berhasil
443 12.25.29 Ad?jé);::a di 12.25.30 Robot berhenti Berhasil
Keluar dari . .
444 12.25.30 mode ACC 12.25.30 | Keluar dari mode ACC Berhasil
445 12.25.30 8.63, cm 12.25.30 Nilai jarak: 8.63 Berhasil
a6 || 122536 | ModeaCC 455536 | Mengirimkan ACC Berhasil
diaktifkan
447 12.25.36 40.63,cm | 12.25.37 Nilai jarak: 40:63 Berhasil
a08| 122537 | "ecepatan |, .04, | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
449 12.25.37 35.56, cm | 12:25.37 Nilai jarak: 35.56 Berhasil
450| 12.2537 | "ecepatan |, o 4g | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
451 | 12.25.38 29.09, cm | 12.25.38 Nilai jarak: 29.09 Berhasil
52| 12.25.38) | KECEPAAN L5 55 5 | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
453 12.25.38 24.30,cm | 12.25.38 Nilai jarak: 24.30 Berhasil
54| 122539 | WECCPAUANTILG o son CCrgerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang.
455 12.25.39 17.86,cm | 12.25.39 Nilal jarak: 17.86 Berhasil
56| 122539 | Kecepatan |, o544 | Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
457 12.25.40 11.61,cm | 12.25.40 Nilai jarak: 11.61 Berhasil
58| 122540 | Kecepatan ., o5,y | Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
459 | 12.25.40 6.93,cm | 12.25.40 Nilai jarak: 6.93 Berhasil
460| 12.25.40 Ad?jssgga dil 192541 |  Robot berhenti Berhasil
461| 122541 | Keluardari |, o5 41 | Keluar dari mode ACC Berhasil
mode ACC

131

Politeknik Negeri Jakarta




eyieyer uabap Niuyasijod uizi edue)

g
el
[
=}
Q
[
£
T
o
=
—
Q.
o
==
=
[}
-
[
=
=
Q
=
==
[}
T
[}
=
=
=
Q
o
=
<
o
=
Q
g
o
[
-
v
o
=
(1)
=
=,
=
-
[
Q
[}
—
—
o
=
o
-
-
o

N
= - Y
o ]
s 28
3 2 @
Q@ c s
35S
=] -
i
=]
3 <
c Q
(=
233
o £
= ~
~
Sa 3
3 =%
3 =
o s
33¢
-]
- T
o
532
Seg
-~
< ®
o 2
T
s QP
Qs 3
o 3
3 =
‘ﬂ_l’ [
g 7
< °
w m
o0 3>
£ 3=
c 4
25
3873
2 o<
<
o B
= =
€ 93
= x
258 =
2. °
o
s 2
Q —
3 £
5 B
°
z 8
iV
~ 3
5 T
s B
T =
€ £
b= ©w
Q
-
=
-‘.
=
~
Q
-+
Q
[
o
3.
8
=
Q
=
w
[ =
i)
g
=
3
1)
w
o
Q
=3

2y
m
=
0
T
~*
Y

oE
na
x
0
©
-+
Y
g.
;
o
o
-
®
x
E.
x
=
®
Q
o
:.
S
o
=
3
*
-+
Y

-
2
o
=
Q
=
Q
3
[}
=]
Q
c
s
T
w
()
fen
o
b=
o
=
o
-
o
c
"
o
c
=
c
=2
=
Q
-
<
o
-~
<
w
=
=
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
=
==
o
=
o
o
=
3
(]
=
<
()
T
c
-
=
o
=
w
c
3
T
(]
-

No Waktu ketika | Keterangan | Waktu Keterangan yang Keterangan
"| mengirim pada robot | diterima diberikan aplikasi g
462 | 12.2541 6.93,cm | 12.25.41 Nilai jarak: 6.93 Berhasil
Mode acc . .
463 | 12.25.45 L 12.25.44 | Mengirimkan ACC Berhasil
diaktifkan
464 12.25.45 48.75,cm | 12.25.45 Nilai jarak: 48.75 Berhasil
65| 122545 | Kecepatan [, o5 5 | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
466 12.25.46 43.86,cm | 12.25.46 Nilaijarak: 43.86 Berhasil
467| 122546 | "ecepatan |, op 4euf Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
468 12.25.46 39.95,ecm_ | 12.25.46 Nilai jarak: 39.95 Berhasil
469| 122547 | Kecepatan |, .5, | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
470 | 12.25.47 32.83,cm |.12.25.47 Nilai jarak: 32.83 Berhasil
a71| 1228470 | Kecepatan figo o5y, | Bergerakdengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
472 | A12.25.47 26.01, cm" | 12.25.48 Nilai jarak: 26.01 Berhasil
473 A2.2548 | KecepAAN | 4550 40 | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
474 12.25.48 17.53,cm | 12.25.48 Nilai jarak: 17.53 Berhasil
a75| 12254g | Kecepatan o ooug | Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
476 12.25.49 10.72,cm | 12.25.49 Nilai jarak: 10.72 Berhasil
477 | 12.25.49 K 12.25.49 ESIGETcK deoglly Berhasil
Sedang kecepatan sedang
478 12.25.49 5.65, cm 12.25.49 Nilai jarak: 5.65 Berhasil
479 | 12.25.50 Ad%gs;‘ga dil 152550 |  Robotberhenti Berhasil
Keluar dari . .
480 12.25.50 mode ACC 12.25.50 | Keluar darirmode ACC Berhasil
481 12.25.50 5.65, cm 12.25.51 Nilai jarak: 5.65 Berhasil
82| 122554 | ModeACC 1o 5e g \iengifimkan ACC Berhasil
diaktifkan
483 12.25.54 42.10,cm | 12.25.54 Nilai jarak: 42.10 Berhasil
84| 122554 | KECePaRN 5y 5yp o5 | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
485 12.25.55 37.63,cm | 12.25.55 Nilai jarak: 37.63 Berhasil
86| 122555 | Kecepatan 1, o5 55 | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
487 12.25.55 30.42, cm | 12.25:55 Nilai jarak: 30.42 Berhasil
88| 122556 | 'ECEPALAN o gl Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
489 | 12.25.56 24.06,cm | 12.25.56 Nilai jarak: 24.06 Berhasil
490| 122556 | ecepaldn |, 5 g6 | Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
491 | 12.25.57 18.22,cm | 12.25.57 Nilai jarak: 18.22 Berhasil
492 | 122557 | Kecepaan |, 555, | Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
493 | 12.25.57 14.02,cm | 12.25.57 Nilai jarak: 14.02 Berhasil
94| 122557 | Kecepatan |, 5 5q | Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
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No Waktu ketika | Keterangan | Waktu Keterangan yang Keterangan
| __mengirim pada robot | diterima diberikan aplikasi g
495 12.25.58 9.29,cm 12.25.58 Nilai jarak: 9.29 Berhasil
496 | 12.25.58 Ad%gsgga dil 15 2558 Robot berhenti Berhasil
97| 122558 | Keluardari |, o5 o9 | Keluar dari mode ACC Berhasil
mode ACC
498 12.25.59 9.29, cm 12.26.00 Nilai jarak: 9.29 Berhasil
499 | 124543 | Modeacc |, 45 4ol Mengirimkan ACC Berhasil
diaktifkan
500 | 12.45.43 51.67,cm |.12.45.43 Nilai jarak: 51.67 Berhasil
501| 124543 | Kecepawn 4o 545 | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
502 12.45.44 51.70,cm | 12.45.44 Nilai jarak: 51.70 Berhasil
503| 1245.44° | Kecepatan |, 00 4, | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
504 12.45.44 49.35,cm | 12.45.44 Nilai jarak: 49.35 Berhasil
505 | /o@545 | Kecepatantifs g 45 | - Bergerakdengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
506 12.45.45 45.41, cm | 12.45.45 Nilaijarak: 45.41 Berhasil
507| 124545 | KecepatNiL, o, | gBergerakdengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
508 12.45.45 43.16,cm | 12.45.46 Nilai jarak: 43.16 Berhasil
500 | 12.45.46 | 'GCEPAEN |45 5 e | Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
510 12.45.46 38.55,cm | 12.45.46 Nilai jarak: 38.55 Berhasil
511 424546 | KKGCEPAWN |45 5 46 [ BErgerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
512 | 12.45.47 35.11,cm | 12.45.47 Nilai jarak: 35.11 Berhasil
Kecepatan Bergerak dengan .
513 | ' 12.45.47 Cepat 12:45.47 kecepatan cepat Berhasil
514 | 12.45.47 33.37,cm | 12.45.47 Nilai jarak: 33.37 Berhasil
515| 1245ug | '<GCePatan § 4y, guf. Bergerak dengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
516 | 12.45.48 28.07,cm | 12.45.48 Nilai jarak: 28.07 Berhasil
517| 12.45g | KK&eePABN |5 )5 4o | /BErGETaK Gengan Berhasil
Cepat kecepatan cepat
518 12.45.48 26.55, cm Tidak Berhasil
519| 124549 | Kecepatan Tidak Berhasil
Cepat
520 | 12.45.49 21.39,cm | 12.45:49 Nilai jarak: 21.39 Berhasil
521| 124549 | 'ECEPAIAN 1L g Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
522 | 12.45.50 19.52, cm | 12.45.50 Nilai jarak: 19.52 Berhasil
523| 124550 | Kecepatan |, 455y | Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
524 | 12.45.50 16.25,cm | 12.45.50 Nilai jarak: 16.25 Berhasil
525| 124551 | Kecepalan |, 55 | Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
526 | 12.45.51 14.32,cm | 124551 Nilai jarak: 14.32 Berhasil
527| 124551 | Kecepatan | g, 455 | Bergerak dengan Berhasil
Sedang kecepatan sedang
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T 528 12.45.51 11.66,cm | 12.45.52 Nilai jarak: 11.66 Berhasil
Q Kecepatan Bergerak dengan .
: 529 | 12.45.52 Sedang 12.45.52 kecepatan sedang Berhasil
'§' 530 12.45.52 9.49, cm 12.45.52 Nilai jarak: 9.49 Berhasil
s -
- 531| 124552 Ad%gs:gad' 12.45.53 Robot berhenti Berhasil
Keluar dari (JA .
532 | 124553 mode ACC 12.45.534/K : -L\ Berhasil
533 | 12.4553 l" 3 Nilai jarak: 9.49 | Berhasil
L
534 | 12.50.05 2.50.04 | Mengirimkan ACC
535 12.50.05 12.50.05 ai jarak: 54.23 A
_Kecepatan }
536 | 12.50. Cepat 05 Berhasil \
537 1 l | 49.04, c 6 Berhasil

POLITEKNIK

NEGERI
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Lampiran 6. Surat Izin Penelitian di Politeknik Negeri Jakarta

KEMENTERIAN PENDIDIKAN, KEBUDAYAAN,
RISET, DAN TEKNOLOGI
POLITEKNIK NEGERI JAKARTA
PROGRAM STUDI INSTRUMENTASI DAN KONTROL INDUSTRI
Jalan Prof. Dr. G.A. Siwabessy, Kampus UI, Depok 16425
Telepon (021) 7863534, 7864927, 7864926, 7270042, 7270035
Fax (021) 7270034, (021) 7270036 Hunting
Laman: http://www.pnj.ac.id e-pos: elektro(@pnij.ac.id

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

23 Juni 2023
Lampiran : 1 (Satu) Lembar

Perihal : Permohonan Peminjaman Laboratorium El/IKI

Yth. Kepala Laboratorium EI & IKI
Bapak Hariyanto, S.Pd., M.T.
Politeknik Negeri Jakarta

di Tempat

Dengan hormat,

Sehubungan dengan dilaksanakannya Kegiatan Tugas Akhir / Skripsi Tahun Ajaran
2022/2023, kami selaku Tim Tugas Akhir / Skripsi memohon izin untuk mengajukan
permohonan izin peminjaman tempat untuk keperluan teknis dan pengujian alat. Adapun

waktu penggunaan yang diajukan sebagai berikut.

hari, tanggal : Senin, 26 Juni 2023 s.d. Senin, 24 Juli 2023

waktu : Pukul 08.00 s.d. 15.00 WIB

tempat : Ruang C.203, Laboratoritum Otomasi Industri & RND, Gedung C,
Politeknik Negeri Jakarta

Demikian surat permohonan ini kami sampaikan. Atas perhatian dan kebijaksanaanya,

kami mengucapkan terima kasih.

Tembusan :
1. Satuan Pengaman, Politeknik Negeri Jakarta

2. Pranata Laboratorium EI & IKI, Politeknik Negeri Jakarta
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KEMENTERIAN PENDIDIKAN, KEBUDAYAAN,
RISET, DAN TEKNOLOGI
POLITEKNIK NEGERI JAKARTA
PROGRAM STUDI INSTRUMENTASI DAN KONTROL INDUSTRI
Jalan Prof. Dr. G.A. Siwabessy, Kampus UI, Depok 16425
Telepon (021) 7863534, 7864927, 7864926, 7270042, 7270035
Fax (021) 7270034, (021) 7270036 Hunting
Laman: http://www.pnj.ac.id e-pos: elekiro@pnj.ac.id
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Hormat Kami,

Mengetahui,
Ketua Tim TA Periode 2022/2023

Pembimbing Tugas Akhir

-~
B

/

Aldy Nathanael
NIP. 197011142008122001 NIM. 1903431010

Rika Novita Wardhani, S.T., M.T.

eyieyer uabap yiuysijod uizi eduey

Menyetujui,

Kepala Laboratorium ET & TKT

Hariyanto, S.Pd., M.T.
NIP. 199101282020121008

T
el
(1]
=]
Q
[
£
T
o
=
—
Q.
o
~
3
()
-
<
e
=
Q
=
==
[}
T
[}
=
=
=
Q
o
=
<
o
=
Q
3
o
o
-
v
o
-
(1)
=
=,
~
2
[
Q
[}
—
e
o
=
o
-
-
o

N
Doy
o o
s 28
38¢
- =
35 E
= =
io e
3 a2
c (Y
3 c
=3 3
y e
5 =
o s
3 =%
3 3
m :
5
3388
-]
= o
-
533
S8 g
A< b
) 2
=
s @3
Q 5
99 2
S =
8 o
g 7
< °
w m
® 0 3
£ 35
c Y
= T )
3873
= <
S o
P —
€93
=
258 =
2. °
o
s 2
Q —
3 £
5 5
o
z 2
')
~ >
5 T
S @
b ] =
E £
b= ©w
i)
5
=
=
S
~
i)
-+
o
=
o
3.
&
=
[
3
w
[ =
i
g
s
3
o
w
o
)
3

-
=
o
=
Q
=
Q
3
(]
=]
Q
c
=
T
w
o
o
o
b=
o
=
o
-
o
c
['d
o
c
=
c
=
~
Q
-
<
o
-~
<
T
=
-
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
=
=~
o
=
o
o
=
3
(]
=
<
()
T
c
-
=
o
=
w
c
3
o
o
-

Tembusan :
1. Satuan Pengaman, Politeknik Negeri Jakarta

2. Pranata Laboratorium EI & IKI, Politeknik Negeri Jakarta
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Lampiran I: Daftar Nama Mahasiswa dalam Tim Tugas Akhir
NAMA ANGGOTA TIM TUGAS AKHIR PERIODE 2022/2023

YANG MENGAJUKAN PEMINJAMAN LABORATORIUM EI & IKI
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No. Nama NIM Jurusan/Prodi/Kelas | Judul Tugas Akhir
I | Aldy Nathanael | 1903431010 TE/KIS FeemapanAciive
Safety System pada
Prototipe Robot
2 | Mega Amalia Putri | 1903431003 TE/IKI/8 Mobil Pintar
“ROMISAFE” untuk
Sistem K
3 | RozaKhairunnisa | 1903431001 TE/IKI/S stem Seamanan
di Jalan Tol

Ketua Tim Tugas Akhir Anggota I Tim Tugas Akhir

Y

/

Aldy Nathanael Mega Amalia Putri
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1. Satuan Pengaman, Politeknik Negeri Jakarta

2. Pranata Laboratorium EI & IKI, Politeknik Negeri Jakarta

137 Politeknik Negeri Jakarta



