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ABSTRAK

ESTIMASI MODEL MATEMATIKA PADA NAVIGASI KAPAL KORVET

KRI DIPONEGORO MENGGUNAKAN EXTENDED KALMAN FILTER

(EKF)

KRI Diponegoro adalah salah satu kapal perang tipe korvet milik TNI
Angkatan Laut yang masih beroperasi hingga saat ini. Pada saat melakukan
navigasi di lautan, sebuah kapal perang memerlukan manuver khusus untuk
pergerakan kapal yang optimal dalam menjalankan misinya sebagai menjaga
kemaritiman Indonesia. Pembuatan model matematika menjadi dasar dalam
perancangan pergerakan kapal yang mampu mengoptimalkan kinerja manuver
pada suatu kapal. Penelitian ini bertujuan untuk menganalisis sistem model
matematika pergerakan kapal korvet KRI Diponegoro serta untuk mengetahui hasil
estimasi pada haluan pada kapal korvet KRI Diponegoro dengan menggunakan
metode Extended Kalman Filter (EKF). Metode EKF digunakan untuk
mengoptimalkan estimasi pada model pergerakan kapal yang bersifat nonlinear
pada saat melakukan navigasi di lautan. Hasil analisis menunjukkan bahwa pada
analisis keteramatan memenuhi syarat observer yaitu Rank(M0) = 5. Hasil
estimasi pada simulasi pergerakan kapal korvet KRI Diponegoro dengan
menggunakan EKF diperoleh nilai estimasi secara akurat yaitu dengan nilai RMSE
pada lintasan horizontal x sebesar 0,0105 serta pada lintasan vertikal y sebesar
0,001, dengan kecepatan rata-rata 8,84 m/s dan dengan kecepatan sudut sekitar
5,44 derajat selama 72 detik. Dengan demikian, hal ini menunjukkan bahwa model
mampu merepresentasikan pergerakan kapal secara presisi dan optimal pada suatu
lintasan.

Kata kunci: Extended Kalman Filter, KRI Diponegoro, Navigasi Kapal.
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ABSTRACT

ESTIMATION OF MATHEMATICAL MODELS IN CORVETTE

NAVIGATION KRI DIPONEGORO USING EXTENDED KALMAN

FILTER (EKF)

KRI Diponegoro is one of the Navy’s corvette-type warships that is still
operating today. When navigating in the ocean, a warship requires special
maneuvers for optimal ship movement in carrying out its mission as guarding
Indonesia’s maritime. Mathematical modeling is the basis for designing ship
movements that can optimize the performance of maneuvers on a ship. This study
aims to analyze the mathematical model system of the movement of the KRI
Diponegoro corvette and to determine the results of the estimation of the bow on
the KRI Diponegoro corvette using the Extended Kalman Filter (EKF) method.
The EKF method is used to optimize the estimation of nonlinear ship movement
models when navigating in the ocean. The estimation results on the simulation of
the movement of the KRI Diponegoro corvette using EKF obtained an accurate
estimation value, namely with an RMSE value on the horizontal x trajectory of
0.0105 and on the vertical y trajectory of 0.001, with an average speed of 8.84 m /
s and with an angular velocity of about 5.44 degrees for 72 seconds. Thus, this
shows that the model is able to represent ship movements precisely and optimally
on a trajectory.

Keywords: Extended Kalman Filter, KRI Diponegoro, Ship Navigation.
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