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ABSTRAK

Istilah radar merupakan singkatan dari “Radio Detection and Ranging”, dan
berkat perkembangan teknologi, radar telah mampu menyediakan informasi mengenai
sasaran lebih dari sekedar mendeteksi dan mengukur jarak. Saat ini radar dapat
menentukan kecepatan dan posisi sudut suatu target yang dilacak.

Gelombang microwave dikirim oleh transmitter lalu sebuah receiver
menerima gelombang pantul yang berasal dari target. Dalam simulasi, sinyal pantul
inilah yang digunakan sebagai input pada sistem matlab. Lalu sinyal tersebut diolah
dengan menggunakan Kalman filter untuk mendapatkan sinyal tanpa noise.

Hasil yang diperoleh dari simulasi ini berupa grafik yang menampilkan
lintasan, kecepatan, sudut azimuth dan sudut elevasi target yang memiliki noise dan
yang sudah difilter. Dengan penurunan grafik lintasan dapat ditentukan jarak,
kecepatan, sudut azimuth dan sudut elevasi. Dari grafik dapat disimpulkan bahwa

lintasan yang diprediksi sudah mendekati lintasan yang diinginkan.
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ABSTRACT

The term radar is an acronym for "Radio Detection and Ranging", by
development of technology, the radar has been able to provide information about the
target more than just detect and measure the distance. Currently radar can determine
the speed and angular position of a tracked target.

Microwave waves sent by a transmitter and a receiver receives a reflected
wave from the target. In the simulation, a reflected signal is used as input to the
system matlab. Then the signal is processed by using a Kalman filter to obtain the
signal without noise.

The results of this simulation in the form of graphs showing the path, velocity,
azimuth angle and elevation angle with the target and the noise is filtered. With the
decline in trajectories can be determined graph of distance, velocity, azimuth angle
and elevation angle. From the graph it can be concluded that the predicted path was

approaching the desired trajectory.
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