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ABSTRAK 

SISTEM NAVIGASI KONTROL KECEPATAN DAN KEMUDI 

BERBASISKAN  RFID UHF PADA AUTONOMOUS CAR 

(Muhammad Fauzan Nugraha, 03041281722028, 2021, 39 Halaman) 

 

Saat ini, kendaraan autonomous semakin banyak digunakan untuk mengurangi human 

error . Pada kendaraan tersebut terdapat sistem navigasi dan posisi yang merupakan 

salah satu sistem penting dalam kendaraan ini. Navigasi diperlukan agar kendaraan 

tersebut dapat berjalan dalam lintasan dengan sendirinya menggunakan sensor dan 

algoritma tertentu. Pada umumnya, sistem navigasi pada kendaraan autonomous 

menggunakan global positioning system (GPS) sebagai sensor navigasinya, namun 

GPS mempunyai kelemahan pada tingkat akurasinya, sistem navigasi yang 

menggunakan GPS membutuhkan koreksi rute navigasi berdasarkan koordinat, koreksi 

ini dapat dilakukan dengan menambahkan sensor lain seperti Radio Frequency 

Identification (RFID). Metode yang ada saat ini belum ada yang mengimplementasikan 

RFID sebagai masukan dalam navigasi kontrol kecepatan dan kemudi pada 

autonomous car sehingga, penelitian  ini menggunakan RFID sebagai sistem navigasi 

kontrol kecepatan dan kemudi pada autonomous car. Ketika RFID membaca tag, hasil 

baca tag tersebut akan digunakan  sebagai masukan dalam autonomous car.  Dalam  

masukan tersebut sudah dirancang nilai setpoint kecepatan, sudut kemudi, serta lama 

mobil itu berbelok . Dari pengambilan data tag di 12 titik pada lintasan,  autonomous 

car mampu berbelok dengan baik sesuai dengan nilai setpoint yang telah ditentukan. 

Kondisi lintasan juga mempengaruhi lama mobil ini berbelok. Selain itu, sebagai alat 

bantu dalam navigasi tingkat akurasi dari titik koordinat yang diberikan oleh RFID 

sudah akurat . 

 

Kata Kunci : Autonomous Electric Vehicle, RFID , RFID Tag, Navigasi , 

Kontrol Kecepatan dan Kemudi 
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ABSTRACT 

SPEED AND STEERING NAVIGATION CONTROL SYSTEM 

BASED ON UHF RFID IN AUTONOMOUS CAR 

 (Muhammad Fauzan Nugraha, 03041281722028, 2021, 39 Pages) 

 

Nowadays, autonomous vehicles are increasingly being used to reduce human error. In 

these vehicles there is a navigation and positioning system which is one of the 

important systems in this vehicle. The navigation is needed so that the vehicle can run 

on the circuit by itself uses certain sensors and algorithms. In general, the navigation 

system on autonomous vehicles uses a global positioning system (GPS) as a navigation 

sensor, but GPS has a weakness in the level of accuracy, navigation systems that use 

GPS require navigation routes based on coordinates, this correction can be done by 

adding other sensors such as Radio Frequency Identification (RFID). There is currently 

no existing method that implements RFID as an input in speed control of navigation 

and steering in autonomous cars, so this experiment uses RFID as a navigation system 

for speed and steering control in autonomous cars. When the RFID reads the tag, the 

result of reading the tag will be used as an input in the autonomous car. In the input, 

the setpoint values sets are speed, steering angle, and the amount of time the car is 

turning have been designed. From taking tags data at 12 points on the track, the 

autonomous car is able to turn properly according to the predetermined setpoint value. 

Track conditions also affect how long this car turns. In addition, as a tool in navigation, 

the accuracy of the coordinates given by RFID is already accurate. 

 

Kewords : Autonomous Electric Vehicle, RFID , RFID Tag, Navigation , 

Speed and Steering Control 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang 

Kelalaian manusia atau human error merupakan salah satu dari penyebab 

kecelakaan yang terjadi dalam berkendara, faktor faktor penyebab kecelakaan dari 

human error tersebut diantaranya : kurangnya pemahaman pengendara terhadap teknik 

berkendara, etika berlalu lintas , kecerobohan pengendara, dan komunikasi di jalan [1].   

Untuk mengurangi human error tersebut, kendaraan autonomous pun diciptakan [2]. 

Sebuah kendaraan autonomous adalah sebuah robot cerdas yang mencakup ruang 

penelitian yang terdiri dari persepsi lingkungan, pengenalan pola, navigasi dan posisi, 

intelligent decision, kontrol serta ilmu komputer. Dengan diciptakannya kendaraan 

autonomous, diharapkan jaringan transportasi kedepannya bisa lebih aman.  

Sistem navigasi dan posisi merupakan salah satu sistem yang penting dalam 

kendaraan autonomous ini. Navigasi diperlukan agar kendaraan tersebut dapat berjalan 

dalam lintasan dengan sendirinya menggunakan sensor dan algoritma tertentu. Pada 

umumnya, sistem navigasi pada kendaraan autonomous menggunakan global 

positioning system (GPS) sebagai sensor navigasinya, namun GPS mempunyai 

kelemahan pada tingkat akurasinya, sistem navigasi yang menggunakan GPS 

membutuhkan koreksi rute navigasi berdasarkan koordinat, koreksi ini dapat dilakukan 

dengan menambahkan sensor lain seperti : radar, kompas, dan Radio Frequency 

Identification (RFID). Seperti Studi yang telah dilakukan memungkinkan sebuah 

sistem navigasi kendaraan autonomous akan dijalankan dengan menggabungkan data 

antara pembacaan RFID reader dalam mengambil data lokasi titik-titik yang ditandai 

dengan tags RFID dengan koordinat posisi kendaraan data di peta oleh GPS yang 

menghasilkan informasi rute dan lokasi yang telah dilewati kendaraan menggunakan 

metode pemetaan GPS/RFID [3].  

Teknologi RFID adalah teknologi identifikasi otomatis yang memungkinkan 

pelacakan orang dan objek [4]. Dalam perannya sebagai sensor navigasi, RFID dapat 
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melacak posisi dan koordinat orang dan objek dimana tag RFID ditempelkan. 

Informasi yang diperoleh adalah data identitas dan lokasi, metode yang digunakan 

mendapatkan kedua jenis data tersebut adalah dengan melokalisasi tag RFID tersebut 

ditempelkan ke perangkat atau objek manusia. 

Beberapa penelitian telah dilakukan mengenai RFID sebagai navigasi untuk 

autonomous vehicle[3] [5] [6] [7] [8], hasil dari penelitian-penelitian tersebut 

membuktikan bahwa RFID dapat digunakan sebagai sensor navigasi dalam kendaraan 

autonomous. Berdasarkan dari penelitian-penelitian yang telah dilakukan sebelumnya, 

penelitian ini dilakukan untuk mengembangkan teknologi RFID sebagai sistem 

navigasi kontrol kecepatan dan kemudi dalam mobil autonomous. 

 

1.2 Perumusan Masalah 

Sensor global positioning system (GPS) pada autonomous vehicle masih 

mempunyai kelemahan pada tingkat akurasinya, sehingga diperlukan sensor tambahan 

untuk mengkoreksi rute navigasi berdasarkan koordinat. Penelitian ini akan 

mengembangkan RFID sebagai sensor untuk  navigasi yang juga akan dipakai sebagai 

input untuk kontrol kecepatan dan kemudi pada mobil autonomous. 

 

1.3 Tujuan Penulisan 

Tujuan dilakukan penelitian ini adalah untuk mengembangkan mobil 

autonomous dengan menggunakan RFID sebagai sistem navigasi kontrol kecepatan 

dan kemudi pada autonomous vehicle.  

 

1.4 Pembatasan masalah 

Agar pembahasan yang dilakukan lebih terfokus, Pada penelitian ini ada 

beberapa batasan masalah yang akan dibahas, diantaranya : 

1. Jenis RFID reader yang digunakan yaitu RFID UHF electron HW-VX6330  

dan tag RFID electron WZ-Y258 

 2. RFID sebagai masukan untuk sistem navigasi pada autonomous vehicle 
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3. Performa RFID sebagai masukan dalam pengendali kecepatan dan kemudi 

4. Membahas tentang komunikasi informasi hasil baca RFID UHF ke Arduino 

1.5 Keaslian Penelitian  

Beberapa penelitian telah dilakukan terkait dengan RFID sebagai sensor dalam 

kendaraan autonomous. Salah satunya yang dilakukan oleh M. Khosyi’in, E. N. 

Budisusila, S. A. D. Prasetyowati, B. Y. Suprapto, dan Z. Nawawi[3] mengenai tes 

pengukuran dari RFID UHF pada kendaraan autonomous. Penelitian ini dilakukan 

untuk mengetahui posisi sudut terbaik RFID dalam membaca (mendapatkan sinyal) 

dari RFID tag dan juga jenis RFID tag apa yang memiliki tingkat akurasi terbaik. 

Penelitian tersebut dilakukan pada RFID reader dalam keadaan statis dan juga 

bergerak. Penelitian ini dilakukan sampai batas pengukuran saja 

Penelitian lain dilakukan oleh Joshué Pérez , Fernando Seco, Vicente Milanés, 

Antonio Jiménez, Julio C. Díaz dan Teresa de Pedro[5] mengenai kendali kecepatan 

pada kendaraan autonomous yang berbasiskan RFID menggunakan sinyal markah 

jalan. Pada penelitian ini, digunakan tiga kombinasi sensor yang digunakan untuk 

mengendalikan kecepatan dari mobil tersebut, ketiga sensor tersebut ialah : Sensor 

RFID, differesnsial half effect sensor, dan real time-kinematic differensial global 

positioning system. Namun, penelitian ini hanya melakukan sampai kontrol kecepatan 

saja. 

Penelitian yang dilakukan oleh A. Ali and H. A. Hussein[6] membahas tentang 

bagaimana RFID yang dapat digunakan sebagai alternatif dari data input image 

processing untuk autonomous vehicle . Penelitian ini dilakukan dengan prototipe robot 

saja , tidak pada kendaraan asli dan jalan yang sebenarnya. 

Penelitian lainnya juga telah dilakukan oleh P. Mahesh, H. Singh, A. Deshmukh, 

P. Jadhav, and A. Kale[7] tentang notifikasi markah jalan menggunakan RFID. 

Penelitian ini hanya sebatas mendeteksi markah jalannya saja, tidak mengandung 

informasi apa markah jalan tersebut.  
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Penelitian A. KumarThirukkovulur, H. Nandagopal, an V. Parivallal[8] 

membahas tentang sistem pengereman dengan membaca markah jalan “speed limiter” 

dan juga lampu merah berbasiskan RFID. Penelitian ini hanya membahas tentang 

pengereman saja.  
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