LAPORAN TUGAS AKHIR

IMPLEMENTASI SISTEM SELF DRIVE CAR
DENGAN INDIKATOR HSV BERBASIS
KOMUNIKASI SERIAL RASPBERRY Pl 4 &
ARDUINO NANO

Oleh :

Kelvin Kristian Roestamadji

18.F1.0030

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRO
FAKULTAS TEKNIK
UNIVERSITAS KATOLIK SOEGIJAPRANATA
SEMARANG
2022



LAPORAN TUGAS AKHIR

IMPLEMENTASI SISTEM SELF DRIVE CAR DENGAN
INDIKATOR HSV BERBASIS KOMUNIKASI SERIAL
RASPBERRY Pl 4 & ARDUINO NANO

Diajukan dalam Rangka Memenuhi
Salah Satu Syarat Memperoleh
Gelar S1 Teknik Elektro

Oleh :

KELVIN KRISTIAN ROESTAMADJI
18.F1.0030
TEKNIK ELEKTRO
TEKNIK
UNIVERSITAS KATOLIK SOEGIJAPRANATA
SEMARANG

2022



FAKULTAS TEKNIK
Program Studi Teknik Elektro
JI. Pawiyatan Luhur IV/1 Bendan Duwur Semarang 50234

Telp : (024) 8441555 (hunting) Fax : (024) 8415429 — 8445265 SOEGllJAPaRAN

Email ; tu.elektro@unika.ac.id

..A

PERNYATAAN
KEASLIAN LAPORAN TUGAS AKHIR (SKRIPSI)

Memperhatikan ~ Surat  Keputusan  Rektor  Universitas  Katolik  Soegijapranata
Nomor.:0047/SK.Rek/X/2013 tanggal 07 Oktober 2013, tentang Pernyataan Laporan Tugas
Akhir, maka bersama ini Laporan Tugas Akhir Saya yang berjudul “/MPLEMENTASI SISTEM
SELF DRIVE CAR DENGAN INDIKATOR HSV BERBASIS KOMUNIKASI SERIAL RASPBERRY PI 4 &
ARDUINO NANO“, tidak terdapat karya yang pernah diajukan untuk memperoleh gelar kesarjanaan
di suatu Perguruan Tinggi, dan sepanjang pengetahuan saya juga tidak terdapat karya atau
pendapat yang pernah ditulis atau diterbitkan oleh orang lain, kecuali yang secara tertulis diacu
dalam naskah ini dan disebutkan dalam daftar pustaka.

Apabila di kemudian hari ternyata terbukti bahwa Tugas Akhir ini sebagian atau seluruhnya
merupakan hasil plagiasi, maka saya rela untuk dibatalkan, dengan segala akibat hukumnya sesuai
peraturan yang berlaku pada Universitas Katolik Soegijapranata dan / atau peraturan perundang-
undangan yang berlaku.

Semarang, 21 OKTOBER 2022
Yang menyatakan,

4
/]

NIM. 18.F1.0030



HALAMAN PENGESAHAN

Tudul Tugas Aldr: : IMPLEMENTASI SISTEM SELF DEIVE CAFR. DENGAN INDIEATOR

H3V BEFBASIS KOMUNIEASI SERIAL RASPBEREY PI4 & ARDUING

WANO
Diajukan oleh : Eelvin Enstian Roestamad)
NIM : 18F10030
Tanggal disetupn : 21 Oktober 2022
Telah setupu oleh
Pembimbing : Dr. Ir. Florentines Budi Setiavwan M.T.
Pengu 1 : Dr. Leonardus Hem Pratomo S.T., M.T.
Penguji 2 : Prof Dr. Ir. Slamet Riyadi M.T.
Pengu 3 : Dr. Ir. Florentinus Budi Setiawam M.T.
Eetua Program Stadi : Dr. Leonardus Hemu Pratomo ST, M.T.
Dekan : Prof Dr Ir. Slamet Biyadi M.T.

Halaman 1m1 merupakan halaman vang sah dan dapat drenfilasi melahn alamat di bavakh mm.

sintak unika. ze.1dfsknpsitvenfikasy™id=18 F1.0030



HALAMAN PERNYATAAN PUBLIKASI KARYA ILMIAH

UNTUK KEPENTINGAN AKADEMIS

Yang bertanda tangan dibawah ini:

Nama : Kelvin Kristian Roestamadji
Program Studi : Teknik Elektro

Fakultas - Teknik

Jenis Karya - Laporan Tugas Akhir

Menyetujui untuk memberikan kepada Universitas Katolik Soegijapranata
Semarang Hak Bebas Royalti Nonekslusif atas karya ilmiah yang berjudul
“IMPLEMENTASI SISTEM SELF DRIVE CAR DENGAN INDIKATOR HSV
BERBASIS KOMUNIKASI SERIAL RASPBERRY Pl 4 & ARDUINO NANO”.
Dengan Hak Bebas Royalti Nonekslusif ini Universitas Katolik Soegijapranata berhak
menyimpan, mengalihkan media/formatkan, mengelola dalam bentuk pangkalan data
(database), merawat, dan mempublikasikan tugas akhir ini selama tetap mencantumkan

nama saya sebagai penulis / pencipta dan sebagai pemilik hak cipta.

Demikian pernyataan ini saya buat dengan sebenarnya

Semarang, 21 Oktober 2022
Yang menyatakan,

Kelvin Kristian Roestamadji



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,
Arduino nano, komunikasi serial
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