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Perencanaan Trajektori pada Sistem Docking Otonom untuk
Autonomous Mobile robot Menggunakan Deteksi Penanda ArUco
Secara Real-Time Berbasis LSTM

Disusun Sebagai Salah Satu Persyaratan dalam Memperoleh Gelar Sarjana (S-1)
pada Jurusan Teknik Elekro
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