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BAB IV 

HASIL DAN PEMBAHASAN 
 

4.1. Pendahuluan 

 
Pada bab ini akan dijelaskan hasil hasil prototype autonomous car, program, dan 

pengujian alat yang dilakukan melalui beberapa proses pengujian yaitu dengan proses 

Indikator HSV, pengujian fungsionalitas dan yang terakhir adalah pengujian deteksi jalur. 

Tujuan utama dari beberapa proses pengujian ini adalah agar sistem self-driving 

menggunakan indikator HSV dan komunikasi serial Raspberry pi dan Arduino mendapat 

hasil yang maksimal. 

 
4.2. Prototype Alat 

 
Dalam penelitian ini, menghasilkan bentuk prototipe hardware yang digunakan untuk  

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

4.1 menunjukkan hardware dari AGV. 

Arduino 
Nano

Driver L298N

Driver
BTS7960

Raspberry Pi

DC-DC 
Buck 

Converter

Modul 
Step Down

Accu 12v

Pi Camera V2

Potensiometer

 

Gambar 4.1 Hardware Autonomous Car
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4.3. Program 

 
Berikut ini merupakan pembahasan program pada autonomous car saat bergerak 

mengikuti lintasan. 

 

 

Langkah pertama, yaitu import library. Fungsi import adalah untuk menginput  

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

program tersendiri yang sebelumnya sudah dibuat. 

 

 

 

Program diatas adalah bagian program yang berfungsi untuk inisialisasi alamat 

pada pin GPIO raspberry pi yang digunakan dan setting kamera dan juga setting 

komunikasi serial yang menugaskan raspberry pi sebagai pengirim kepada arduino nano. 
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Program diatas merupakan program untuk menampilkan windows dan setting nilai 

indikator HSV agar dapat mendeteksi garis pola lintasan sehingga autonomous car dapat 

bergerak secara mengikuti lintasan. 

 

Program diatas merupakan progam raspberry pi yang bertugas sebagai pengirim 

dalam komunikasi serial, sehingga program diatas berfungsi untuk mengirim data digital 

yang diperoleh dari potensiometer kemudian dikirim kepada Arduino dan menentukan 

nilai maksimal sudut manuver steering pada autonomous car. 
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Program diatas adalah program yang terkandung didalam windows yang 

ditampilkan saat program berjalan. 
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Program diatas merupakan program untuk menentukan garis setiap sudut pada 

garis tepi dalam lintasan yang sudah diproses oleh HSV guna untuk menentukan garis 

tengah pada lintasan sehingga autonomous car dapat mempertahankan posisi pada 

tengah lintasan.  
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Program diatas merupakan program autonomous car dalam melakukan steering 

agar autonomous car bergerak tetap dalam kondisi berjalan di tengah lintasan dan tidak 

keluar lintasan pada jalur Street Mark. Pada program diatas juga dijelaskan bahwa 

terdapat kondisi yang mengatur nilai manuver steering yang bertujuan menjaga mobil 

agar tetap di tengah. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Program diatas berfungsi untuk menampilkan garis-garis pada trackbar yang 

berfungsi untuk menentukan nilai manuver steering. Dan terdapat juga program untuk 

menampilkan windows yang ingin ditampilkan atau di sembunyikan. 

4.4. Pengujian Indikator HSV 

 

Dengan melakukan kalibrasi min ke max dan max ke min. Pada percobaan ini kalibrasi 

min ke max diberikan nilai 0, dan pengujian kalibrasi max ke min dengan memberikan nilai 

max 179 untuk H , 255 untuk S dan V.  Dengan cara menggeser nilai max atau min sampai 

terjadinya perubahan pada objek pola.  Tabel 2 menunjukkan uji coba threshold H (hue).  

Tabel 3 menunjukkan uji coba threshold S (saturation). Tabel 4 menunjukkan uji coba 

threshold V (value). 
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Tabel 1. Uji Coba Threshold Hue 
 

Kalibrasi H min H max Warna Putih Warna Hitam 

Min ke Max 0 135 Terdeteksi Tidak 

 

Max ke Min 137 179 Tidak Terdeteksi 

     

Tabel 2. Uji Coba Threshold Saturation 
 

Kalibrasi S min S max Warna Putih Warna Hitam 

Min ke Max 0 70 Terdeteksi Tidak 

 

Max ke Min 72 255 Tidak Terdeteksi 

     

 

Tabel 3. Uji Coba Threshold Value 
 

Kalibrasi V min V max Warna Putih Warna Hitam 

Min ke Max 0 53 Terdeteksi Tidak 

 

Max ke Min 60 255 Tidak Terdeteksi 

     

 

Pada Tabel 1 sampai dengan Tabel 3 menggunakan metode thresholding dimana pada 

proses ini memerlukan setting nilai yang sesuai sehingga ditemukan nilai yang akurat. 

Kemudian dilakukan uji coba melalui perubahan nilai min ke max dan max ke min. Metode 

diperlukan untuk menentukan warna hitam maupun putih pada jalur. 

 

4.5. Pengujian Fungsionalitas 

Pengujian fungsionalitas dilakukan untuk menentukan efek dari intensitas cahaya 

yang berbeda. Pada pengujian ini mencoba dua kondisi yaitu di indoor dan di outdoor. Pada 

pengujian indoor menggunakan penerangan lampu TL sedangkan pada pengujian di 

outdoor langsung menggunakan penerangan dari sinar matahari tanpa hambatan apapun. 
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Tabel 4. Pengujian Fungsionalitas 

 

Threshold 

Saturation 

Threshold 

Value 

Kondisi Indoor Kondisi Outdoor 

0-20 200-255 Jalur Tidak Terdeteksi Jalur Tidak 

Terdeteksi 

    

10-50 130-255 Jalur Terdeteksi Terdeteksi Banyak 

Noise 

    

70-255 53-106 Jalur Terdeteksi Jalur Terdeteksi 

    

 

Tabel 4 menunjukan bahwa menetapkan nilai threshold yang dibawah kondisi lokasi 

yang berbeda dapat mempengaruhi persepsi proses filter warna yang dilakukan. Tetapi jika 

nilai threshold saturation adalah 70-255 dan nilai threshold value 53-106 maka sistem dapat 

beradaptasi dengan kondisi pencahayaan di indoor dan outdoor. 

4.6. Pengujian Deteksi Jalur 

Pada penelitian ini nilai H sebesar Hmin = 135 dan Hmax = 179, nilai S sebesar Smin 

= 70 dan Smax = 255, dan nilai V sebesar Vmin = 53 dan Vmax = 106, agar alat dapat 

mendeteksi jalur yang ditentukan. Pada proses uji coba ini menggunakan metode 

thresholding untuk membedakan warna hitam dan putih. Penentuan nilai HSV bisa dilihat 

pada Gambar 4.2, 4.3 dan 4.4. 

 
Gambar 4.2 Penentuan Nilai Hue 
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Gambar 4.3 Penentuan Nilai Saturation 

 

 
Gambar 4.4 Penentuan Nilai Value 

 

4.7. Hasil Keluaran 

 

Hasil keluaran merupakan jendela hasil akhir dimana sudah melalui proses 

thresholding dan gaussian filter yang menghasilkan filtering warna yang bagus tanpa noise. 

Setelah melalui proses penentuan nilai HSV maka hasil akhir akan terlihat pada Gambar 4.5. 

 

Gambar 4.5 Hasil Keluaran 

 

4.8. Hasil Percobaan Self-Driving 

Pada tahap ini dilakukan uji coba self-driving menggunakan algoritma HSV terhadap 

jalur lintasan. Pada proses ini mobil dapat berjalan otomatis mengikuti jalur secara real-
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time. Pergerakan mobil ditentukan dari proses tracking menggunakan sumbu (x,y) dimana 

memanfaatkan titik tengah yang berwarna biru untuk mengatur kondisi pergerakan mobil. 

Jika sudut garis merah lebih besar ke kanan maka mobil akan berbelok kanan. Jika sudut 

garis merah lebih besar ke kiri maka mobil akan berbelok kiri. Jika posisi sudut sama 

besarnya maka mobil akan berjalan lurus. Untuk hasil tracking dan percobaannya dapat 

diamati pada Gambar 4.6 dan 4.7. 

 
Gambar 4.6 Hasil Tracking 

 

 
Gambar 4.7 Hasil Percobaan Self-Driving 

 

 

 

 

 

 

 


