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BAB 1
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Perkembangan teknologi otemasic'di berbagai sektor industri mendorong
kebutuhan akan solusi yang'efisien, aman, dan terjangkau. Salah satu tantangan
operasional yang sering dihadapi oleh industri lokal maupun Usaha Mikre, Kecil, dan
Menengah (UMKM) adalah melakukan inspeksi dan monitoring visual padaarea yang
berbahaya atau sulit dijangkau secara langsung oleh manusia, seperti lorong sempit,
jalur pipa tertutup, atau fasilitas dengan risiko paparan bahan kimia. Untuk mengatasi
kendala tersebut dan menekan risiko kecelakaan kerja, pemanfaatan kendaraan tanpa
awak atau Unmanned Ground Vehicle (UGV) menjadi solusi yang sangat relevan.
Menurut Siegwart et al.[1], UGV merupakan kendaraan otonom atau teleoperasi yang
mampu beroperasi di lingkungan darat tanpa awak manusia di dalamnya, dan telah
banyak digunakan untuk aplikasi inspeksi,..pencarian dan penyelamatan, serta

eksplorasi di area berbahaya [1].

Saat ini, sebagian besar UGV yang tersedia di pasaran komersial dirancang
untuk skala industri besar dengan dimensi yang masif, sistem mekanik yang rumit, dan
harga yang sangat tinggi. Hal ini membuat teknologi tersebut kurang dapat diakses oleh
UMKM atau instansi lokal yang membutuhkan alat inspeksi dengan anggaran terbatas.
Selain itu, dimensi UGV komersial yang besar seringkali tidak fleksibel saat harus
bermanuver di area operasional yang sempit. Penelitian Moritz et al. [2] menunjukkan
bahwa pengembangan UGV dengan sistem penggerak diferensial (differential drive)
dapat menjadi solusivefektif untuk aplikasi di-ruang terbatas karena kemampuannya
dalam melakukan manuver presisi dengan radius putar yang sangat kecil.
Sistem differential drive juga dikenal sebagai salah satu struktur paling sederhana dan
paling banyak digunakan dalam aplikasi robotika bergerak [3]. Oleh karena itu,

diperlukan sebuah terobosan berupa rancang bangun UGV prototipe yang ekonomis,
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berdimensi ringkas, namun tetap memiliki performa mekanik yang tangguh dan terukur

[4].

Sistem penggerak mekanis 2-Wheel Drive (2WD) yang dipadukan dengan
penyeimbang caster wheel dipilih karena.menawarkan keunggulan mobilitas tinggi
melalui mekanisme differential steering. Desain kinematika ini memungkinkan UGV
berputar tepat di titik porosnya (zero turning radius), sehingga sangat ideal untuk
beroperasi di ruang: sempit dengan’, dimensi yang telah" dioptimalkan.
Konfigurasi differential drive initelah banyak diadopsi dalam robotika bergerak karena
kesederhanaan strukturnya dan kemudahan implementasi kontrolnya [5]. Penelitian
tentang kinematika differential drive menunjukkan bahwa model kinematik yang
efisien dapat diimplementasikan pada mikrokontroler embedded dengan beban
komputasi yang rendah [6], [7]. Konfigurasi  differential drive dikenal mampu
meningkatkan kemampuan manuver. kendaraan darat otonom, menyederhanakan
sistem kendali, dan mengoptimalkan efisiensinya. Penggunaan transmisi daya
langsung dari poros motor DC gearbox ke roda juga menyederhanakan kompleksitas

manufaktur mekanik dan mengurangi bobot total kendaraan.

Penelitian ini difokuskan pada tahap desain dan perancangan UGV 2WD,
mencakup perhitungan teknis, pemodelan kinematika, pemilithan komponen, serta
perancangan struktur mekanik dan “sistem: kendali. Pendekatan desain berbasis
perhitungan kinematika dan analisis beban ini s¢jalan dengan metodologi yang umum
digunakan dalam perancangan trobot bergerak otonom [1], [8]. Penelitian tentang
UGV differential "drive juga menekankan pentingnya pemodelan kinematik ' yang
akurat untuk mendukung navigasi dan kontrol yang stabil [9]. Tahap manufaktur fisik

tidak dicakup dalam lingkup'penelitian ini.

1.2 Rumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang yang telah diuraikan, rumusan masalah dalam

penelitian ini adalah:
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. Bagaimana merancang struktur mekanik UGV 2WD yang ringkas, stabil,

dan mampu bermanuver di area sempit?

. Bagaimana menentukan spesifikasi komponen penggerak (motor DC, roda,

dan sistem transmisi) yang sesuai_dengan kebutuhan beban dan medan

operasi?

. Bagaimana merancang sistem kendali differential, steering berbasis

mikrokontroler ESP32 untuk mengatur pergerakan UGV?

. Bagaimana memodelkan kinematika gerak UGV 2WD untuk keperluan

navigasi dan kendali?

1.3 Tujuan Penelitian
1. Mendesain dan merancang UGV 2WD dengan asumsi awal dimensi (25 x
20 x 15 cm) beserta seluruh komponen mekaniknya.
2. Melakukan perhitungan.teknis meliputi analisis torsi motor, distribusi
beban, dan stabilitas kendaraan:
3. Merancang sistem kendali gerak berbasis mikrokontroler ESP32 dengan
konfigurasi differential steering.
4. Memodelkan kinematika maju dan kinematika balik (forward dan inverse
kinematics) UGV 2WD.
5. Menyusun spesifikasi komponen elektronik dan mekanik yang diperlukan.
1.4  Manfaat

1.4.1 Bagi Penulis

Penulis memperoleh pengalaman praktis'dan mendalam dalam merancang dan

mengintegrasikan sistem mekanik dengan kontrol elektronik melalui desain Unmanned

Ground Vehicle (UGV) 2WD ini. Penulis dapat meningkatkan pemahaman dan

keterampilan dalam aplikasi ilmu mekanika teknik, elemen mesin, dan pemrograman

mikrokontroler melalui proyek ini. Penulis juga dapat mempelajari cara analisis
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tegangan, perhitungan torsi motor, dan memilih material serta komponen elektronik

yang hemat biaya.

1.4.2 Bagi Institusi

Hasil rancang bangun UGV 2WDuini diharapkan dapat menjadi inspirasi bagi
mahasiswa, terutama untuk mengembangkan inovasi teknelogi.otomasi dan robotika
terapan. Selain itu, tujuan-dari tugas akhir ini adalah untuk meningkatkan literatur dan
bahan bacaan yang.ada di perpustakaan kampus. Untuk selanjutnya, rencana.ini dapat
berfungsi sebagaiacuan dasapuntuk penelitian dan pengembangan lebih lanjut tentang

teknologirobotika serupa di lingkungan akademik.

1.4.3" Bagi Masyarakat

Di sektor masyarakat dan industri, UGV ini memberikan alternatif solusi
teknologi monitoring yang aman bagi pekerjauntuk menekan angka kecelakaan kerja,
terutama saat keharusan melakukan inspeksivisual di area yang berbahaya, beracun,
atau terlalu sempit. Alat ini menyediakan referensi purwarupa drone darat yang jauh
lebih terjangkau (cost-effective) dan mudah perawatannya, sehingga teknologi otomasi
ini dapat dijangkau dan diimplementasikan oleh Usaha Mikro, Kecil, dan Menengah
(UMKM) maupun instansi lokal

1.5 Sistematika Penulisan

Sistematika penulisan laporan Tugas Akhir ini disusun untuk memberikan
gambaran umum mengenai alur dan isi dari setiap bab yang akan dibahas. Adapun

sistematika penulisannya adalah sebagai berikut

1.5.1 BABIPENDAHULUAN

Bab ini merupakan bagian awal yang menjelaskan secara umum mengenai
keseluruhan penelitian yang dilakukan. Pendahuluan mencakup latar belakang yang
menguraikan alasan dan urgensi pengembangan UGV untuk monitoring area, rumusan
masalah yang mengidentifikasi tantangan utama dalam perancangan, tujuan penulisan

yang memaparkan sasaran yang ingin dicapai, manfaat penulisan bagi penulis, institusi,
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dan masyarakat, serta sistematika penulisan yang memberikan panduan alur

pembahasan laporan.

1.5.2 BAB II TINJAUAN PUSTAKA

Bab ini membahas landasan teori yang menjadi.dasar dalam perancangan UGV.
Tinjauan pustaka mencakup pengertian dan klasifikasi Unmanned Ground Vehicle
(UGV), prinsip kerja sistem penggerak 2 Wheel Drive (2WD) dengan mekanisme
differential steering; serta pemodelan kinematika gerak robot. Selain 1tu, dibahas pula
spesifikasi dan fungsi komponeén elektronik yang digunakan, seperti mikrokentroler
ESP32, motor driver L298N, motor DC gearbox, modul kamera FPV, dan baterai LiPo,

serta proses perancangan struktur mekanik menggunakan perangkat lunak CAD.

1.5.3 BAB Il METODOLOGI PENGERJAAN

Bab ini menjelaskan tahapan metodologi yang digunakan dalam proses
perancangan UGYV. Metodologi ~mencakup  diagram alic’ perancangan yang
menggambarkan alur kerja secara sistematis; mulai dari_identifikasi masalah, studi
literatur, perumusan  spesifikasi, hingga evaluasi desain. Selanjutnya, diuraikan
langkah-langkah perancangan yang meliputi perhitungan teknis (analisis torsi motor,
distribusi beban, dan kebutuhan daya), pemilihan imaterial dan” komponen, serta

perancangan sistem kendali berbasis ESP32.

1.5.4 BABITV PEMBAHASAN

Bab ini merupakan_inti dari laporan yang menyajikan hasil desain dan
perancangan UGV 2WD secara terperinci. Pembahasan mencakup spesifikasi teknis
UGYV, hasil perhitungan torsi motor, kinematika maju dan balik, serta kebutuhan daya.
Selain itu, dijelaskan desainsstruktur mekanik meliputi konfigurasi sasis, tata letak
komponen, dan material yang digunakan. Bab ini juga memuat perancangan sistem
kendali yang mencakup konfigurasi pin ESP32 ke L298N, implementasi PWM untuk
kontrol kecepatan, serta logika differential steering. Rancangan Anggaran Biaya (RAB)

dan jadwal kegiatan juga disajikan pada bab ini.
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Bab ini merupakan bagian akhir yang menyajikan kesimpulan dari seluruh
proses desain dan perancangan yang telah dilakukan, serta saran untuk pengembangan
lebih lanjut, baik dari segi sistem navigasi otonom, optimasi desain, maupun integrasi

1.5.5 BAB V PENUTUP
sensor tambahan.

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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BAB YV
KESIMPULAN DAN SARAN

5.1 Kesimpulan

Berdasarkan hasil desain dan perancangan UGV _2WD untuk monitoring area,

serta mengacu pada empat rumusan masalah, diperoleh kesimpulan sebagai berikut.

Struktur mekanik UGV 2WD dirancang dengan dimensi 200:% 239 x 93 mm
menggunakan sasis akrilik 3 mm dan konfigurasi 2 roda penggerak belakang.serta 1
caster wheel'depan. Mekanisme differential steering memungkinkan manuver. zero
turning radius, dengan Alternatif 1 terpilih melalui matriks keputusan karena unggul

dalam stabilitas dan kekakuan struktural.

Spesifikasi komponen penggerak ditentukan melalui perhitungan torsi,
menghasilkan motor DC Gearbox.JGA25-370 (rasio 1:30, torsi output 0,3—0,5 Nm)
dan roda berdiameter 85 mm. Motor tersebut mampu menggerakkan beban 2,8 kg pada
medan datar (torsi 0.292 Nm) maupun tanjakan 15° (torsi.0.866 Nm), dengan baterai
Li-ion 3,7V yang menyuplai arus puncak 2,34 A.

Sistem kendali differential = steering: berbasis: ESP32 ‘dan driver L298N
dirancang dengan memanfaatkan sinyal PWM 5 kHz untuk kontrol kecepatan motor
independen serta modul Wi-Fi/Bluetooth bawaan. Implementasi logika differential

steering menghasilkan mode pergerakan lurus, belok, dan putar di tempat.

Pemodelan kinematika dirumuskan dengan track width L = 0,16 m melalui
persamaan balik V3 =V, — 0,08 X w, dan V;, =V, + 0,08 X w,, serta kinematika
maju, yang menjadi _fondasi matematis untuk navigasi.dan pengembangan sistem

otonom selanjutnya.

5.2 Saran

Untuk pengembangan lebih lanjut, disarankan agar penelitian selanjutnya
melakukan simulasi dinamika dan kinematika menggunakan perangkat lunak seperti

MATLAB/Simulink atau Gazebo sebelum implementasi fisik, kemudian dilanjutkan

40
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dengan pembuatan prototipe dan pengujian aktual di lapangan guna memvalidasi

kinerja sistem secara menyeluruh.

Selain itu, implementasi kontroler PID pada masing-masing motor

direkomendasikan untuk meningkatkan presi

pula integrasi_ser eperti GPS, , atau visi kompu
memperluas pemetaan area, bjek, dan in
otoma 0\

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA
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Lampiran 1. Desain Komponen Kelistrikan UGV 2WD
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Lampiran 2. Kode Program ESP32

Ve

* % %

=

* "F' - Forward, 'B" - Backward, 'L" - Left, 'R
* 'P" - Pivot (rotate with & radius).
*f
#define ENA 1@ // PWM pin for left motor
#define ENB 11 // PWM pin for right motor
H#define IN1 12 // Direction pin for left motor
H#define IN2 13 // Direction pin for left motor
#define IN3 14 // Direction pin for right motor
#define IN4 15 // Direction pin for right motor
void setup() {
Serial.begin(115268);
pinMode(ENA, OUTPUT);
pinMode(ENB, OUTPUT);
pinMode(IN1, OUTPUT);
pinMode(INZ, OQUTPUT);
pinMode(IN3, OUTPUT);
pinMode(IN4, OUTPUT);

// Initialize all motors to off
digitalWrite(ENA, LOW);
digitalWrite(ENB, LOW);

digitalWrite(IN1, LOW);
digitalWrite(IN2, LOW)

digitalWrite(IN3, LOW);
digitalWrite(IN4, LOW);

Serial.println("Drone

void 1

oop() {

if (serial.available()) {
char ¢ = Serial.read();

S

itch(c) {
case 'F':

break;
case 'B":

case 'f':

Serial.println("Forward");
analogWrite(ENA, 255); // Full speed
analogWrite(ENB, 255); // Full speed
digitalWrite(IN1, HIGH); digitalwrite(IN2, LOW);
digitalWrite(IN3, HIGH); digitalWrite(IN4, LOW);

case

‘b

Serial.println("Backward");
analogWrite(ENA, 255); // Full speed
analoghrite(ENB, 255); // Full speed
digitalWrite(IN1, LOW); digitallWrite(IN2, HIGH);
digitalWrite(IN3, LOW); digitalWrite(IN4, HIGH);

break;

- Right,

45

ESP32-53 controlling a 2WD drone using differential drive.
The L298N motor driver is used to control two DC motors.

PuM is used for speed control of both motors.
Serial commands are used to control the drone:

‘g

- stop.

ready. Use Serial commands to control.");
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case 'L': case '1':
Serial.println("Left");
analogWrite(ENA, 128); // Half speed
analogWrite(ENB, 255); // Full speed
digitalWrite(IN1, HIGH); digitaluWrite(INZ2,
digitalWrite(IN3, HIGH); digitalWrite(IN4,
break;

case 'R': case 'r':
Serial.println("Right");
analogWrite(ENA, 255); // Full speed
analogWrite(ENB, 128); // Half speed
digitalWrite(IN1, HIGH); digitaluWrite(INZ2,
digitalWrite(IN3, HIGH); digitalWrite(IN4,
break;

case 'P': case 'p':
Serial.println("Pivot");
analogWrite(ENA, 255); // Full speed
analogWrite(ENB, 255); // Full speed
digitalWrite(IN1, HIGH); digitaluWrite(INZ2,

Low) ;
LowW) ;

Low) ;
Low) ;

Low) ;

digitalWrite(IN3, LOW); digitalWrite(IN4, HIGH);

break;

Ve 4 - A B RARhA LN

case '5': case 's':
Serial.println("Stop”);
digitalWrite(ENA, LOW);
digitalWrite(ENB, LOW);
digitalWrite(IN1, LOW); digitallWrite(IN2, LOW);
digitalWrite(IN3, LOW); digitalWrite(IN4, LOW);
break;
default:
Serial.println(“Unknown command™);

\

JAKARTA
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Lampiran 3. Kode Program ESP32-CAM

[ R T R T e

e
* ESP32-CAM Video Streaming Web Server
* Used for UGV 2WD - Area Monitoring

* This code is based on the CameraWebServer example from the ESP32 library.

* Source: Random Nerd Tutorials / ESP32 Library Examples
*f

#include
#include
#include
#include

"esp_camera.h”
<WiFi.h>
<WebServer.h>
<esp_timer.h>»

=== WiFi CONFIGURATIOM
// Replace with your Wi-Fi SSID and Password

const char® ssid = "UGV_2WD"; // Wi-Fi Mame
const char® password = “12345673"; // Wi-Fi Password
/== === === CAMERA CONFIGURATION ====

// Select the camera model used (AI-Thinker ESP32-CAM)
#define CAMERA_MODEL_AI_THINKER // Uncomment for AI-Thinker ESP32-CAM

#include "camera_pins.h"

/1
/7
/1
/

=== === RESOLUTION CONFIGURATION ==
Resolution options:
FRAMESIZE_QQVGA, FRAMESIZE_QVGA, FRAMESIZE_VGA,

FRAMESIZE_SVGA, FRAMESIZE_XGA, FRAMESIZE_SXGA

~

// FRAMESIZE SVGA, FRAMESIZE XGA, FRAMESIZE_SXGA
#define FRAME_SIZE FRAMESIZE_VGA // 64@x48@ pixels

INITTALIZE WEB SERVER

WebServer server(se)

/
~ void setupCamera() {

camera_config t config;
config.ledc_channel = LEDC_CHAMNEL_@;
config.ledc timer = LEDC_TIMER @;
config.pin_d@ = ¥2_GPIO_NUM;
config.pin_dl = Y3_GPIO_NUM;
config.pin d2 = Y4 GPIO_NUM;
config.pin_d3 = Y5_GPIO_NUM;
config.pin_d4 = Ye_GPIO_NUM;
config.pin_d5 = ¥7_GPIO_NUM;
config.pin_dé = Y8_GPIO_NUM;
config.pin d7 = Y9 _GPIO_NUM;
config.pin_xclk = XCLK_GPIO_NUM;
config.pin_pclk = PCLK_GPIO_NUM;
config.pin vsync = VSYNC_GPIO_NUM;
config.pin_href = HREF_GPIO_NUM;
config.pin sscb_sda = SIOD_GPIO_NUM;
config.pin_sscb_scl = SIOC_GPIC_NUM;
config.pin_pwdn = PWDN_GPIO_NUM;
config.pin reset = RESET_GPIO_MNUM;

=== CAMERA SETUP FUNCTION ==
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config.xclk_freq_hz = 20000088;

config.pixel format = PIXFORMAT_JPEG;

config.frame_size = FRAME_SIZE;

config.jpeg quality = 12;
config.fb_count = 1;

// Initialize camera
esp_err_t err = esp_camera_init(&config);
if (err != ESP_OK) {
Serial.printf("Camera init failed: exX%x", err);

return;

// 8-63, lower is better quality
// Frame buffer count

Serial.println("Camera initialized!");

/

vold handleStream() {
WiFiclient client =
String response =

while (client.connected()) {
camera_fb_t * fb = esp_camera_fb_get();

/o=
7 ~ void handleCapture() {
camera_fb_t * fb =

i (1b

)1

= STREAM HANDLER FUNCTION ==

server.client();
"HTTPE/1.1 288 OK\r\n";
response += "Content-Type: multipart/x-mixed-replace; boundary=--frame\r\n\rin";
server.sendContent(response);

Serial.println("Failed to capture frame");

conti

nue;

continue;

// Send frame as MIPEG
header = "--frame\rin";
+= "Content-Type: image/jpeg\rin”;

String
header
header
client
client
client.

+= "Content-Length: "
.write(header.c_str(), header.length(});
.write(fb-»>buf, fb-»len);

write("\r\n", 2);

esp_camera_fb_return{fb);

i (1Fb) |

server,
return;

send (588,

+ String(fb->len) + "\rin\rin";

=== CAPTURE HANDLER FUNCTION ==

esp_camera_fb_get();

server.send(2@e, "image/jpeg", fb->buf, fb->len);
esp camera fb return(fb);

“text/plain”, "Failed to capture image");
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106
187
108
189
11e
111
112
113
114
115
116
117
118
119
120
121
122
123
124
125
126
127
128
129
138
131

132
133
134
135
136
137
138
139
149
141
142
143
144
145
146
147
148
149
158
151
152
153
154
155
156
157

/== =
void handleIndex(
String html = R"rawliteral(
<!DOCTYPE html>
<html>
<head>
<meta charset="UTF-8">
<meta name="viewport" content="width=device-width, initial-scale=1">
<title»UGY 2WD - Monitoring</title>
<style»
body { font-family: Arial; text-align: center; margin-top: 58px;
background: #lala2e; color: white; }
hl { color: #@@dAff; }
img { max-width: 1@@%; height: auto; border: 3px solid #eedaff;
border-radius: 1@px; }
.container { max-width: 8@@px; margin: auto; padding: 2epx; }
.button {
display: inline-block; padding: 1@px 28px; margin: 18px;
background: #eedaff; color: #lalale; text-decoration: none;
border-radius: 5px; font-weight: bold;
}
.button:hover { background: #@ebsd4; }
Jinfo { margin-top: 28px; color: #aaa; font-size: 14px; }
</style>

=== INDEX HANDLER FUNCTION (Web Page) ==

</head>
<body>
<div class="container">
<hl>gm UGV 2WD - Monitoring Area</hl>
<h3»Live Streaming</h3»
<img src="/stream” style="width:648px; height:488px; object-fit:cover;">
<br><br>
<a href="/capture” class="button" target="_blank":> Capture Photo</a»
<a href="/strean" class="button™>[l Live Stream</a>
<p class="info">UGV 2WD - Design and Development | Politeknik Megeri
Jakarta</p»
</div>
</body>
</html>
Jrawliteral™;
server.send(28e, "text/html", html);

= = SETUP FUNCTION ==

vold setup() {
Serial.begin{115268);
Serial.println("\n\n=== UGV 2WD - ESP32-CAM Monitoring =

[/ setup camera
setupCameral);
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/o=

// Connect to Wi-Fi
WiFi.begin(ssid, password);

Serial.

print("Connecting to Wi-Fi");

while (WiFi.status() != WL _CONNECTED) {
delay(58@);
Serial.print(™.");

}

Serial.
Serial.
Serial.

printIn("\nwWi-Fi Connected!");
print("IP Address: ");
println(WiFi.localIP());

// Setup web server routes

server.
server.
server.

server

on{"/", handleIndex);
on{"/stream”, handleStream);
on("/capture”, handleCapture);

.begin();
Serial.
Serial.

println(“Web server started!");
println(“Access via browser: http://" + WiFi.localIP().toString());

= LOOP FUNCTION

void loop() {

}

server.

handleClient();

delay(1); // Allow time for other processes
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k Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
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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2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
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2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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