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1.1. Latar Belakang

Pada masa kini kamera tidak hanya berfungsi untuk digunakan mengambil gambar
maupun video. Dengan berkembangnya teknologi, kamera dapat dialih fungsikan sebagai
sensor. Dimana sensor mampu untuk mendeteksi objek benda mati atau benda hidup yang
diinginkan. Nantinya gambar yang dideteksi akan diolah melalui peranti komputer yang
terprogram untuk tujuan tertentu. Teknologi tersebut dinamakan Computer Vision. Hanya
dengan mengandalkan kamera yang sudah terkomputasi, teknologi ini dapat menggantikan
fungsi dari banyak sensor seperti sensor warna, sensor jarak, sensor gerak dan
sebagainya[1].

Saat ini banyak cara mengembangkan teknologi Computer Vision, Salah satunya
adalah penerapan pada robot. Robot yang dimaksud adalah robot Automatic Guided Vehicle
(AGV). Automatic Guided Vehicle (AGV) adalah mobil robot yang bergerak otomatis yang
dapat mengerjakan pekerjaan distribusi secara efisien. AGV merupakan sebuah mobil robot
yang berjalan mengikuti lintasan atau pola pada suatu titik tertentu yang sudah ditentukan
arahnya. AGV lebih unggul dibandingkan dengan sejenisnya dalam hal fleksibilitas dan
efisiensi waktu yang dimilikinya [2]. Jika dibandingkan dengan suatu jenis forklift yang
masih dikendalikan secara manual atau dikendalikan oleh manusia, AGV mampu
memberikan tingkat presisi atau akurasi yang optimal lebih tinggi, selain itu juga AGV
mampu beroperasi lebih lama dengan pengurangan biaya operasi dan perawatan yang lebih
mudah, dan meningkatkan keamanan [3].

Dalam Jenis AGV yang sering digunakan pada perusahaan industri adalah jenis AGV

line follower. Dimana posisi AGV yang berpindah dari satu tempat menuju ke tempat lain
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dengan menggunakan path guidance yang diletakan di sepanjang jalur AGV. Path guidance
dapat berupa jalur magnet, garis warna,dan laser [4]. Model navigasi pada path guidance
merupakan sistem yang sederhana, sering digunakan pada AGV sederhana. pada penelitian
ini perancangan dan pembuatan prototype autonomous car dengan sistem self driving yang
dapat mendeteksi jalur secara otomatis dengan menggunakan Raspberry Pi V2 sebagai
kamera yang mendeteksi dan indikator HSV dengan metode reign of interest untuk
membedakan antara street mark dan street background, disesuaikan dengan jalur kendaraan

pada umunya.

1.2. Perumusan Masalah

Rumusan masalah yang diteliti yaitu sistem Self drive pada autonomous car yang
menerapkan indikator filter warna HSV dan komunikasi serial antara Raspberry pi 4
dengan Arduino nano. untuk mendeteksi garis tepi lintasan menggunakan indikator HSV
karena lebih akurat dibandingkan dengan menggunakan metode ruang warna lainnya.
1.3.  Pembatasan Masalah

Batasan masalah pada laporan ini yaitu proses mendeteksi garis tepi lintasan
terhadap perubahan intensitas cahaya baik di dalam ruangan ataupun di luar ruangan dan

proses komunikasi serial antara 2 mikrokontrol yang digunakan.

1.4. Tujuan dan Manfaat
Tujuan dan manfaat dari laporan ini adalah sebagai berikut:

a. Merancang prototipe autonomus car yang mampu berjalan secara otomatis dengan

cara mengikuti garis tepi lintasan.

b. Memberikan kenyamanan bagi pengemudi karena sistem ini mendeteksi jalur dengan
baik.

c. Membuka wawasan mengenai sistem self-driving dan komunikasi serial antara



raspberry pi 4 dan Arduino nano.

d. Menggembangkan sistem operasional dengan menggunakan Computer Vision.

1.5. Metodologi Penelitian

Metodologi yang digunakan dalam pengujian prototipe ini adalah dengan meninjau
literatur, mengimplementasikan alat, menguji alat, menganalisis pengujian alat, dan
menyusunan laporan tugas akhir. Penulis memberikan informasi rinci tentang metode
penelitian sebagai berikut:

a. Kajian Pustaka

Dalam metode ini dibuat dengan mengumpulkan beberapa referensi terkait dengan
sistem self-driving pada autonomous car dan komunikasi serial raspberry pi 4 dan
Arduino nano dengan beberapa mekanisme kerja yang kemudian akan diimplementasikan
pada prototipe ini.

b.  Implementasi Alat

Mendesain autonomous car sangat diperlukan sesuai dengan referensi yang didapat
kemudian diimplementaskan dalam bentuk prototipe.
c.  Pengujian Alat

Cara yang digunakan untuk mendapatkan hasil dari rancangan alat dapat berjalan
dengan baik. Langkah utamanya melakukan pendeteksian jalur lintasan agar Autonomous
Car terletak pada posisi yang benar . Kemudian melakukan uji coba deteksi jalur Street
Mark dengan menggunakan algoritma yang HSV sudah disempurnakan. Percobaan
dilakukan untuk menguji autonomus car dapat berjalan dengan cara mengikuti lintasan
dengan sensor kamera raspberry pi.

d. Penyusunan Laporan

Pada penyusunan laporan ini memuat hasil pengujian yang telah dilakukan.

1.6. Sistematika Penulisan



Format sistematika penulisan yang diperlukan dalam pembuatan laporan ini

yaitu:

BAB | PENDAHULUAN
Bab ini menjelaskan tentang latar belakang, rumusan masalah, batasan masalah,
tujuan dan manfaat, metodologi penelitian yang digunakan, dan cara penulisan laporan

tugas akhir secara sistematis.

BAB 11 DASAR TEORI

Pada bab ini akan dijelaskan dasar-dasar teori yang memuat dari Computer Vision,
Open CV, Bahasa Pemrograman Python, Filter warna HSV, Filter Gaussian, Raspberry Pi
4 Model B, Pi Camera v2, Arduino Nano, Autonomous car, Motor DC, Driver Motor

L298N, BTS 7960, accu, Modul Step Down.

BAB Il PERANCANGAN ALAT
Pada Bab ini akan dijelaskan mengenai wiring diagram pada autonomous car, proses
kinerja autoonomous car yang dijelaskan dengan flowchart, kemudian pola lintasan yang

dipakai autonomous car, dan yang terakhir membuat metodologi penelitian.

BAB IV HASIL PENGUJIAN DAN ANALISA

Pada bab ini akan dijelaskan hasil prototipe autonomous car, program, dan
pengujian alat yang dilakukan melalui beberapa proses pengujian yaitu dengan proses
color filtering, pengujian fungsionalitas dan yang terakhir adalah pengujian deteksi jalur.
Tujuan utama dari beberapa proses pengujian ini adalah agar sistem self-driving

menggunakan algoritma HSV mendapat hasil yang maksimal.

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN

Pada bab ini akan dijelaskan kesimpulan dan saran setelah penelitian sistem self-
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driving pada autonomous car yang dilakukan.




