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ABSTRAK 

Autonomous car dengan kemampuan image processing merupakan pilar penting 

dalam perkembangan robotika di Indonesia, dengan segala aspek yang terdapat pada 

autonomous car diharapkan mampu untuk menekan tingginya angka kecelakaan. Elemen 

yang terdapat pada Autonomous car ini yaitu objek analisis, kontrol steering, dan akselerasi 

dan pemetaan secara real-time. Pada laporan ini autonomous car dengan fokus pada bagian 

mekanik menggunakan 2 mikrokontroller Raspberry Pi 4 dan Arduino Nano sebagai 

mainboard. Raspberry Pi akan berfokus pada sistem manuver autonomous car dan Arduino 

Nano akan digunakan sebagai kontrol kecepatan. Motor DC dan menjadi actuator, L298N 

dan BTS 7960 akan menjadi driver untuk mengontrol kecepatan dan pergerakan. 

Autonomous car ini menggunakan sistem 4WD. Penelitian ini juga menggunakan sistem 

HSV metode Region of Interest dengan membatasi atau memperkecil area deteksi sehingga 

sistem deteksi akan lebih efektif untuk menganalisa dan pembacaan track. Posisi dari 

kamera Autonomous Car menghadap ke bawah untuk dapat membedakkan street mark dan 

street background. Setelah mendeteksi warna tanda, Autonomous car akan mengikuti jalur. 

 

 

Kata Kunci : Raspberry Pi 4; Arduino Nano; sistem HSV; Region of Interest; 

Autonomous Car 
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