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ABSTRAK

Perkembangan teknologi di sektor transportasi di masa ini semakin krusial. Sehingga
perusahaan berinovasi menciptakan mobil yang dapat berjalan sendiri dengan tingkat
keamanan yang tinggi. Self-driving adalah sistem yang dapat mempermudah pekerjaan
manusia selama mengemudi. Pada penelitian ini, kami merancang sistem penggerak otonom
untuk mobil RC skala 1:10 menggunakan komponen utama berupa Raspberry Pi 4 dan
kamera Raspberry Pi sebagai pengolahan citra untuk kendali otomatis pada autonomous
car. Kemudian komponen Arduino Nano, BTS7960 dan Driver L298N difungsikan untuk
mengatur pergerakan motor DC. Penelitian ini menerapkan Computer vision yang dipakai
untuk sistem navigasi agar dapat berjalan sesuai dengan pola lintasan. Pada penelitian ini
tingkat akurasi dan kemampuan mengenali jalur menggunakan teknik filter warna
HSV(Hue, Saturation, Value). Algoritma HSV merupakan sistem untuk mendeteksi tepi
garis lintasan dengan memproses gambar dari kamera Raspberry Pi. Dari hasil kalibrasi
nilai threshold yang digunakan adalah sebesar Hmin = 135 dan Hmax = 179, nilai S sebesar
Smin = 70 dan Smax = 255, dan nilai V sebesar Vmin = 53 dan Vmax = 106 agar dapat
mendeteksi jalur lintasan secara jelas, baik di dalam ruangan maupun diluar ruangan. Ruang
warna HSV sangat cocok untuk mengidentifikasi warna primer, dan HSV toleran terhadap
perubahan intensitas cahaya. Itulah keuntungan dari HSV dibandingkan dengan ruang warna
lainnya.

Kata Kunci : Autonomous Car, Self-driving, HSV, Computer vision, Raspberry pi
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