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ABSTRAK 

Penggunaan Convolutional Neural Network untuk Steering Control pada 

Autonomous Vehicle 

(Radius Tri Raharjo, 03041181621112, 2020,110 halaman) 

 

Abstrak- Autonomous Vehicle merupakan bentuk teknologi pada kendaraan yang 

memungkinkan untuk pengendalian sistem auto pilot dengan menggunakan 

kecerdasan buatan. Teknologi dasar yang dimiliki oleh Autonomous Vehicle terdiri 

dari empat teknologi dasar yaitu motion control, modelling, map building dan path 

planning. Motion control berfungsi untuk mengendalikan arah gerakan pada 

kendaraan yang mana dalam hal ini pengendalinya yaitu steering control. Penelitian 

mengenai steering control dilakukan menggunakan berbagai metode. Namun, 

penelitian yang membahas steering control secara autonomous masih sangat 

sedikit, menggunakan data sekunder, dan terbatas oleh tingkat performansi 

pengujian yang rendah. Oleh karena itu penelitian ini akan mengatasi masalah 

tersebut dengan menggunakan metode convolutional neural network (CNN). Data 

yang digunakan adalah data primer yang berupa 1011 gambar yang berasal dari 

potongan video jalan di Fakultas Teknik Universitas Sriwijaya. Hasil penelitian ini 

menunjukkan convolutional neural network telah mampu mengendalikan arah 

kemudi pada autonomous vehicle dengan menggunakan rancangan arsitektur model 

buatan sendiri dan memiliki performansi yang baik dengan tingkat kesalahan 

(MSE) yang kecil yaitu 89,85. Hasil ini menunjukkan bahwa arsitektur model 

rancangan sendiri memiliki performansi yang lebih baik dalam proses pengendalian 

kemudi pada autonomous vehicle. 

Kata kunci:  Steering Control, Convolutional Neural Network, Arsitektur Model, 

MSE.  
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ABSTRACT 

Application of Convolutional Neural Network for Steering Control on 

Autonomous Vehicle 

(Radius Tri Raharjo, 03041181621112, 2020,110 pages) 

 

Abstract- Autonomous Vehicle is a form of technology in vehicles that allows for 

controlling the auto pilot system using artificial intelligence. The basic technology 

possessed by Autonomous Vehicle consists of four basic technologies, namely 

motion control, modeling, map building and path planning. Motion control 

functions to control the direction of movement in a vehicle, which in this case is the 

steering control. Research on steering control was carried out using various 

methods. However, there are very few studies that discuss autonomous steering 

control, use secondary data, and are limited by the low level of test performance. 

Therefore, this study will overcome this problem by using the convolutional neural 

network (CNN) method. The data used are primary data in the form of 1011 images 

from street videos at the Faculty of Engineering, Sriwijaya University. The results 

of this study indicate that the convolutional neural network has been able to control 

the steering direction of an autonomous vehicle by using a self-made model 

architecture design and has good performance with a small error rate (MSE) of 

71.76. These results indicate that the design model architecture itself has better 

performance in the steering control process in an autonomous vehicle. 

Keywords: Steering Control, Convolutional Neural Network, Model 

Architecture, MSE.   
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang 

Autonomous Vehicle merupakan bentuk teknologi pada kendaraan yang 

memungkinkan untuk pengendalian sistem auto pilot dengan menggunakan 

kecerdasan buatan [1]. Kendaraan auto pilot masuk kategori kendaraan autonomous 

yang akan mengalami perubahan pengambilan keputusan dari manusia menuju 

mesin melalui teknologi artificial intelligent [2]. Teknologi artificial intelligent 

telah mengembangkan sistem sensor, penyimpanan data maupun sistem pengendali 

dengan intelegent control atau intelegent mobility yang memungkinkan 

autonomous vehicle dapat bergerak secara autonomous [3]. Teknologi dasar yang 

dimiliki oleh Autonomous Vehicle terdiri dari empat teknologi dasar yaitu motion 

control, modelling, map building dan path planning [4]. Motion control memiliki 

beberapa komponen diantaranya adalah sistem Steer-by-Wire yang membuat 

kemudi mobil bergerak dengan dikendalikan oleh modul kontrol yang menerima 

input dari sensor untuk mengarahkan roda depan menggunakan tenaga listrik [5][6]. 

Sistem Steer-by-Wire pada umumnya tidak terhubung secara mekanis antara 

kemudi kendaraan dan roda kemudi kendaraan. Karena tidak adanya hubungan 

secara mekanis, roda kemudi dalam sistem Steer-by-Wire tidak akan menerima 

umpan balik mekanis dari keadaan permukaan jalan [6]. Hal tersebut menyebabkan 

proses kontrol kemudi memiliki banyak sekali gangguan dari faktor luar dan 

ketidakpastian sehingga kontrol kemudi secara tradisional kurang efektif [6]. 

Metode yang sering digunakan dalam pengontrolan kemudi diantaranya yaitu 

dengan metode pengontrolan Fuzzy Logic [7], Proportional Integral Derivative 

(PID) [8] dan pengontrolan menggunakan Neural Network (NN) [9][10][11]. 

Pengendali PID memiliki kekurangan yaitu penyesuaian parameter yang 

harus sesuai agar mendapatkan kontrol yang akurat. Hal ini dibuktikan dalam 

penelitian Richardo dan Stefano [8] yang mengontrol kemudi dengan Nested PID 

mengalami kesulitan menyesuaikan parameter yang digunakan karena sistem 
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kemudinya memerlukan identifikasi secara matematis. Selain menggunakan 

metode PID dalam pengendalian kemudi terdapat metode lain seperti metode Fuzzy 

Logic. Penelitian lain dilakukan oleh Basjaruddin [7] dengan menggunakan metode 

Fuzzy Logic untuk mengembangkan steering dengan Lane Keeping Assist System 

(LKAS). Namun pengontrolan dengan metode ini masih menghasilkan osilasi 

sebesar 18%. Kedua penelitian ini menggunakan sensor Octocoupler atau sensor 

cahaya dan sensor ultrasonic sehingga memiliki keterbatasan jika diterapkan pada 

Autonomous Vehicle. 

Permasalahan tersebut coba diselesaikan dengan metode Convolutional 

Neural Network (CNN). Beberapa penelitian terkait metode ini menunjukkan 

penyelesaian atas masalah yang terjadi. Elise McEllhiney, dkk [9] melakukan 

penelitian Deep Learning untuk Autonomous Vehicle dalam mengendalikan kontrol 

kemudi pada lintasan. Selain itu, pengendalian menggunakan Neural Network juga 

dilakukan oleh Junekyo Jhung dan Taewoo Kim [11] pada kontrol kemudi Self 

Driving. Mereka menggunakan metode umpan balik rangkaian tertutup pada 

kendaraan otomatisnya agar bisa mengenali jalur yang bisa dilalui oleh kendaraan 

tersebut. Pengendalian dengan metode CNN ini tidak memerlukan identifikasi 

sistem serta menggunakan gambar dari kamera sebagai input yang memiliki 

jangkauan lebih luas dari sensor ultrasonic. 

Berdasarkan keunggulan metode CNN, maka pada penelitian ini akan 

dikembangkan Penggunaan Convolutional Neural Network untuk Control Steering 

pada Autonomous Vehicle.  

 

1.2 Perumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang diatas dijelaskan bahwa pengontrolan kemudi 

secara otomatis memiliki banyak masalah dan kekurangan yang disebabkan oleh 

gangguan yang terjadi. Mengatasi hal tersebut maka digunakan kontrol kemudi 

menggunakan metode CNN. Penggunaan metode Convolutional Neural Network 

(CNN) dapat mengoptimalkan kinerja kontrol kemudi sekaligus untuk mengurangi 

tingkat kesalahan pada Control Steering Autonomuous Vehicle. Metode ini mampu 
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memprediksi arah kemudi secara optimal dengan menggunakan media visual pada 

jalur yang telah ditentukan. Metode ini bisa mengenali arah jalan yang harus 

diambil oleh autonomous vehicle agar bisa berjalan sesuai pada jalurnya. 

 

1.3 Tujuan Penelitian 

Berdasarkan rumusan masalah diatas, tujuan pada tugas akhir ini adalah 

sebagai berikut : 

1. Merancang Control Steering pada Autonomous Vehicle menggunakan 

Convolutional Neural Network (CNN). 

2. Menguji performansi Steering Control Autonomous Vehicle serta untuk 

mengetahui tingkat keberhasilan dan keakuratan program terhadap data 

uji. 

 

1.4 Pembatasan Masalah 

Ruang lingkup permasalahan yang akan dibahas pada penelitian ini adalah 

sebagai berikut : 

1. Perangkat pengendali Arduino Mega. 

2. Pemrograman Convolutional Neural Network dilakukan dengan 

software Python. 

3. Metode pengendalian diaplikasikan pada Autonomous Vehicle dengan 

data yang diolah berupa Kecepatan (speed), Sudut (angle) dan Gambar. 

4. Data gambar pada pengujian diperoleh dari satu kamera yang terletak di 

bagian depan mobil. 

5. Pengujian dilakukan di lingkungan Fakultas Teknik Universitas 

Sriwijaya. 

 

1.5 Keaslian Penelitian 
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Penelitian mengenai metode pengendalian Autonomous Vehicle telah 

dilakukan oleh beberapa peneliti salah satunya penelitian yang dilakukan oleh M. 

Riccardo, dkk yang mana penelitian ini terfokus pada kontrol kemudi pada sebuah 

kendaraan menggunakan mikrokontroller Arduino dan metode kontrol PID dengan 

integral ganda [8]. 

Penelitian selanjutnya dilakukan oleh Basjaruddin dan timnya [7] yang 

meneliti tentang penerapan Fuzzy Logic Control untuk dapat mendukung 

pengendalian kontrol kemudi pada Autonomous Vehicle dan menggunakan 

algoritma Lane Keeping Assist System (LKAS) untuk mengarahkan kendaraan 

kembali ke jalur yang benar. 

Disamping itu sebuah tim dari Indiana University, USA yang terdiri dari 

Elise McEllhiney, dkk [9] melakukan penelitian End-to-End Deep Learning for 

Autonomous Vehicle menggunakan Neural Network untuk mengendalikan kontrol 

kemudi pada lintasan dengan menggunakan data sekunder yang diperoleh dari 

udacity.  

Pengendalian menggunakan Neural Network juga dilakukan oleh Junekyo 

Jhung dan Taewoo Kim dalam mengendalikan kontrol kemudi pada Self Driving 

Car. Mereka menggunakan metode umpan balik rangkaian tertutup pada kendaraan 

otomatisnya agar bisa mengenali jalur yang bisa dilalui oleh kendaraan tersebut 

[10]. Akan tetapi penelitian ini juga menggunakan data sekunder yang berupa data 

gambar sebagai input-an. 

Berdasarkan penelitian-penelitian yang pernah dilakukan sebelumnya, 

penulis memilih untuk melakukan pengendalian Control Steering pada Autonomous 

Vehicle menggunakan metode Convolutional Neural Network (CNN). Berbeda 

dengan penelitian sebelumnya, penelitian ini menggunakan data primer untuk 

pelatihan dan pengujian CNN. Selain itu, data input yang digunakan tidak hanya 

gambar namun juga kecepatan mobil dan sudut kemudi. Data ini akan dilatih 

dengan software Python untuk meningkatkan kemampuan kendaraan dalam control 

steering. Metode ini akan memprediksi sudut dan kecepatan Autonomous Vehicles 

sehingga ia dapat bergerak sesuai jalur yang diharapkan. 
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