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BAB IV 

HASIL DAN PEMBAHASAN 
 

4. 1. Pendahuluan 

 
Bab ini akan dijelaskan hasil dari prototype autonomous car, program, dan 

pengujian alat  untuk penelitian deteksi lintasan yang digunakan pada autonomous 

car. Uji hasil dan pembahasan ini akan menyajikan hasil prototype Alat, Program 

yang digunakan, pengujian color filtering, dan Pengujian Kecepatan Putaran roda. 

 
4. 2. Prototype Alat 

 
Dalam penelitian ini, menghasilkan bentuk hardware yang digunakan untuk 

Tugas Akhir. Hasil hardware ini sesuai dengan perancangan alat pada Bab III. 

Gambar 4.1 menunjukkan hardware dari autonomous car. 

 

Gambar 4. 1 Hardware autonomous car  
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4. 3. Program 

 
Berikut ini merupakan pembahasan program untuk sistem pergerakan 

autonomous car pada saat bergerak mengikuti lintasan. 

 

 

Langkah pertama, import library yang dibutuhkan. Fungsi import Adalah 

untuk memasukkan library diataranya ada cv2, serial, import sendiri adalah fungsi 

untuk memasukkan program yang sebelumnya telah dibuat. 

 

 
 

 

Program diatas berfungsi sebagai pembacaan serial real time video yang 

diimplementasikan pada autonomous car dimana program diatas ini berisi 
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penambahan prosesing sebagai pengenalan maupun deteksi lintasan street mark 

dan street background tampilan hasil deteksi ini akan ditampilkan dalam layar 

monitor. Sehingga jalur terdeteksi dan pembacaan akan langsung ditampilkan 

pada monitor. 

 

Program pada gambar diatas ini adalah program deteksi HSV yang memiliki 

fungsi untuk menetapkan nilai dari hue, saturation, dan value, sehingga deteksi 

lintasan dapat lebih mudah dilakukan.  
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Program diatas adalah progam untuk mententukan tingkat keakurasian pada 

suatu sudut yang telah ditentukan yang merupakan titik awal penempatan 

autonomous car. 
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Program diatas adalah progam kontrol motor DC yang berfungsi untuk 

melakukan pergerakan pada autonomous car untuk mententukan antara berbelok 

kanan atau kiri. Pergerakan ini ditentukan nilai HSV yang sebelumnya telah 

dilakukan.  
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Program diatas adalah progam autonomous car dalam melakukan 

pergerakan agar autonomous car bergerak tetap dalam didalam lintasan dan tidak 

keluar lintasan pada jalur street mark yang telah ditentukan. Pada program diatas 

dijelaskan ada program HIGH dan LOW program ini sendiri untuk mengatur 

suatu kecepatan motor DC. 

 

Program diatas adalah progam yang berfungsi untuk menampilkan trackbar yang 

berfungsi untuk mengatur Hue, Saturation dan Value. 
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Sedangkan program yang digunakan pada aplikasi Arduino ide seperti yang 

ditampilkan diatas, berfungsi untuk penempatan alamat dan juga penempatan pin 

yang terpasang pada Arduino untuk dapat disambungkan ke driver motor L298N. 

 

Pada program arduino diatas berfungsi sebagai serial connector, apabila 

program mulai looping maka akan mengaktifkan serial connector antara 

Arduino nano, Raspberry Pi 4, dan juga sebagai pengatur PWM.  
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4. 4. Pengujian Color Filtering 

 

Tahap ini akan dilakukan proses pengujian deteksi jalur dengan menggunakan 

metode Region of Interest untuk membedakan antara street mark dengan sreet  

background,  dan juga menggunakan metode HSV color filtering dengan cara 

mengubah citra RGB menjadi citra grayscale, selanjutnya gambar grayscale 

dirubah menjadi gambar threshold menjadi warna hitam (0), dan juga putih (255) 

tanpa adanya gradasi. Pengujian terhadap penentuan nilai threshold hue, saturation, 

dan value dilakukan untuk membedakan street mark dan street background Sesuai 

yang ditampilkan pada Gambar 4.2 dibawah 

 
Gambar 4. 2 Hasil Pengujian Color Filtering 

 

Nilai threshold hue, saturation, dan value yang memiliki ketetapan nilai (0), dan 

nilai maksimal (179) untuk hue, dan (255) untuk nilai saturation dan  value. Setelah 

itu gambar threshold akan diproses menggunakan fungsi menjadi putih seperti 

street mark yang telah dibuat, Dan pada data nilai saturation didapati hasil bahwa 

threshold saturation mendeteksi objek hitam lebih maksimal dibandingkan dengan 

objek putih. Sedangkan pada data nilai value didapati hasil bahwa threshold value 

mendeteksi objek putih maupun objek hitam pada nilai minimal. Berdasarkan hasil 

yang diperoleh pada Tabel 1 dibawah tentang kalibrasi dan pengujian threshold 
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terhadap nilai hue, saturation, dan value didapati hasil bahwa nilai hue mampu 

mendeteksi objek putih dan objek hitam secara maksimal. 

Tabel  1 Pengujian Color Filtering 

 

4. 5. Pengujian Kecepatan Putaran Roda Berdasarkan Input PWM  

Pada pengujian ini bertujuan untuk mengatahui kecepatan autonomous car 

secara linear, sekaligus untuk mengetahui kemampuan kecepatan pada autonomous 

car baik pada saat jalur lurus dan jalur berbelok. Kecepatan putaran, dan kecepatan 

linear dipengaruhi oleh nilai PWM yang ditentukan,  motor DC yang digunakan dan 

jumlah yang digunakan, diameter roda serta berat pada autonomous car itu sendiri. 

Pengujian ini dilakukan menggunakan tachometer, yang kecepatan putaran (RPM) 

rodanya telah menggunakan tachometer. Pada pengujian ini, autonomous car 

memiliki berat 4,8 kg, dan memiliki jari-jari roda 14 cm. Pengujian kecepatan 

putaran roda dilakukan dengan dutycycle yang berbeda, dimulai dengan nilai pwm 

dutycyle yang paling rendah yaitu 30% dan hasil sinyal keluaran yang dihasilkan 

ditampilkan pada Gambar 4.3 dibawah ini. Dan nilai pwm dutycyle yang paling 

tinggi yaitu 90%, hasil sinyal keluaran ditampilkan pada Gambar 4.4 dibawah ini. 

Parameter Nilai Min Nilai 

Max 

Objek Putih Objek Hitam 

Hue 155 179 Terdeteksi Terdeteksi 

Saturation 79 255 Sebagian Terdeteksi 

Value 44 94 Sebagian Sebagian 
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Gambar 4. 3 PWM duty cycle 30% 

 

 

 

Gambar 4. 4 PWM duty cycle 90% 

 

Pada nilai pwm dutycyle 30% didapati hasil kecepatan putarannya ialah 16,2 Rad/s 

dan kecepatan linearnya yaitu 2,26 m/s. Dan pada nilai dutycyle 60% didapati hasil 

kecepatan putarannya adalah 37,17 Rad/s dan kecepatan linearnya adalah 5,2 m/s. 

Pada pengujian yang terakhir nilai pwm dutycyle dinaikkan menajadi 90% yang 

menyebabkan kecepatan putarnnya menjadi jauh lebih besar yaitu 53,56 Rad/s dan 
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kecepatan linearnya sebesar 7,49 m/s. Sehingga dari data yang diperoleh pada Tabel 

3 didapatkan nilai rata-rata 36,01 Rad/s dan kecepatan linearnya sebesar 5,03 m/s. 

Hasil pengukuran kecepatan putar roda dan kecepatan linear ditampilkan pada 

Tabel 2 dibawah. 

Tabel  2 Hasil Pengujian Kecepatan Putar Roda 

PWM 

Dutycycle 

(%) 

Kecepatan 

Putaran (RPM) 

Kecepatan 

Putaran (Rad/s) 

Kecepatan 

Linear (m/s) 

30 155 16,2 2,26 

50 255,7 26,75 3,74 

60 355,4 37,17 5,2 

80 443,8 46,4 6,49 

90 512,2 53,56 7,49 

Rata-rata 344,42 36,01 5,03 

 

  


