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ABSTRAK

Tugas akhir ini menyajikan solusi untuk menemukan arah kedatangan dan lokasi
sumber suara. Target ditemukan dengan menangkap gelombang suara menggunakan 2
mikrofon omni-directional. Solusi ini akan baik apabila sumber tetap terletak di lokasi yang

Sama.

Tugas akhir ini merancang dan merealisasikan robot pencari arah kedatangan suara
yang berbasis mikrokontroler dan menggunakan algoritma MUSIC (Multiple Signal
Classification) untuk menganalisis dan menemukan arah kedatangan sumber suara, serta

algoritma perbedaan keluaran dua sensor untuk menemukan lokasi sumber suara.

Dari beberapa percobaan, algoritma MUSIC yang dipakai pada robot pencari arah
kedatangan suara ini belum mampu diimplementasikan dengan baik. Hal ini menyebabkan
hasil berupa estimasi arah kedatangan yang tidak akurat. Sedangkan dengan algoritma
perbedaan keluaran dua sensor, robot berhasil menemukan lokasi sumber suara dengan jarak

rata-rata kurang dari 15 cm.

Kata kunci: arah sudut kedatangan, multiple signal classification
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ABSTRACT

This Final Project presents a solution to the problems to find direction of arrival and
sound source localization. The target lies in getting the direction of a source by capturing its
sound with 2 omni-directional microphones. The solution allows the source to be either located

at a fixed location.

This Final Project is to design and realize the direction of arrival searcher robot based
on microcontroller and uses MUSIC (Multiple Signal Classification) algorithm to analyze and
find the direction of arrival of sound, and difference between two sensors algorithm to find the

location of the sound.

From some experiments, MUSIC algorithm used in robot searcher has not been able to
be implemented properly. This causes the results in the direction of arrival estimation are not
accurate. While with the output difference of two sensors algorithm, the robot able to find the

location of the sound with an average distance of less than 15 cm.
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