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ABSTRAK 

 

ROBOT PENGKLASIFIKASI GAS DENGAN METODE SUPPORT 

VECTOR MACHINE 

 

Karya tulis ilmiah berupa SKRIPSI, 18 Juli 2017 

 

Kgs. Moch Fachri; dibimbing oleh Nyayu Latifah Husni, S.T., M.T.   dan  

Ekawati Prihatini, S.T., M.T. 

 

Gas Classification Robot Using Support Vector Machine 

 

 

xvi + 65  Halaman, 7 tabel , 56 Gambar , 5 Lampiran 

 

Kebakaran sering terjadi di lingkungan pabrik kimia industri yang 

disebabkan oleh gas berbahaya. Rangkaian listrik dan gas berbahaya yang terdapat 

di lingkungan pabrik memiliki resiko akan terjadinya kebakaran dan kerusakaan 

lainnya. Untuk meminimalisir kejadian yang dapat dipicu oleh gas tersebut 

dibutuhkan alat yang mampu mengidentifikasi dan mengklasifikasi gas yang 

berada di lingkungan industri. 

Mengenai kebakaran yang dipicu oleh gas berbahaya tersebut, penulis 

menawarkan solusi dalam merancang dan membangun sebuah mobile robot yang 

dapat mengklasifikasi gas yang berbahaya dengan menggunakan metode pattern 

recognition. Walaupun usia SVM terbilang masih relatif muda, namun kelebihan 

SVM dibandingkan metode yang lain terletak pada kemampuannya untuk 

menemukan hyperplane terbaik yang memisahkan dua buah class. 

SVM berusaha menemukan hyperplane yang terbaik. Pada dasarnya proses 

SVM dibagi menjadi dua tahap yaitu proses pelatihan dan proses pengujian. Pada 

proses pelatihan, variabel hyperplane yang didapat akan disimpan. Kemudian data 

tersebut akan digunakan sebagai data latih pada proses pengujian. Dengan kata 

lain, proses pelatihan adalah untuk mencari support vector dari data input. 

Berdasarkan hasil pengujian SVM berhasil mengelompokkan data sesuai 

dengan kelasnya. Dari 18 sampel pengujian, robot mengalami 2 kali gagal dalam 

mengklasifikasi gas. Tingkat akurasi yang dicapai SVM dalam mengklasifikasi 

mencapai 86,66%. 

 

Kata kunci: Support Vector Machine, Klasifikasi, Hyperplane, Sensor TGS 
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ABSTRACT 

 

  

GAS CLASSIFICATION ROBOT USING SUPPORT VECTOR MACHINE 

 

Scientific Paper in the form of Final Project, 18th of July, 2017 

 

Kgs. Moch Fachri; supervised by Nyayu Latifah Husni, S.T., M.T.   and  Ekawati 

Prihatini, S.T., M.T. 

 

Robot Pengklasifikasi Gas Dengan Metode Support Vector Machine 

 

xvi +65 Pages + 56 Images + 7 Tabels +  5 Appendixs 

 

 

 Fires often occur in the industrial chemical plant environment caused by 

dangerous gases. Electricity wiring and dangerous gases in the factory lead to fires 

and other destruction risks. To minimalize dangerous gas effects that can lead to a 

fire. It is needed instruments that can detect and classify gases in that industrial 

environment. 

Regarding to a fire that caused by dangerous gases, author offer a solution 

in designing and building mobile robot that can classify dangerous gases using 

pattern recognition. Although SVM is still new, however it has great performance 

in classifying using its best heperplane that can classify group into some classes. 

SVM tries to find best hyperplane. Basically, SVM processes are devided 

into 2 steps, namely training and testing steps. In the training processes, the 

hyperplane variable will be saved. The data was then used as training data for 

testing processes. In other word, the training processes have purposes to find 

support vector of input data. 

Based on the SVM testing, it can be concluded that SVM was successful in 

classifying the data based on their classes. From 18 testing samples, robot had 2 

times failure in classifying gases. The accuracy rate achieved by SVM in 

classifying gases was 86,66%. 

 

 

Keywords: Support Vector Machine classification, Hyperplane, TGS Sensor
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