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ABSTRAK
PENGENDALIAN PERGERAKAN MUNDUR SECARA OTOMATIS
PADA AUTONOMOUS VEHICLE DENGAN METODE FUZZY LOGIC
CONTROL

(Sandhika Novario Shoumy, 03041181924006, 2023, 47 Halaman)

Autonomous vehicle merupakan teknologi yang menggunakan sistem self-driving.
Self-driving merupakan salah satu jenis kontrol autonomous car yang berfungsi
memudahkan manusia dalam berkendara secara otomatis tanpa campur tangan
pengemudi. Salah satu hal penting dalam sistem self-driving adalah pergerakan
mobil. Salah satu pergerakan mobil self-driving adalah pergerakan mundur secara
otomatis. Pada penelitian ini, sistem pergerakan mundur secara otomatis pada
autonomous vehicle menggunakan metode fuzzy dengan output PWM motor DC
sebagai motor penggerak. Kecepatan motor DC akan diatur dengan dengan
menggunakan fuzzy logic control yang terdiri dari 3 membership dan 5 membership
sebagai pembanding sistem dengan sensor ultrasonik sebagai input jarak yang
terdiri dari 3 membership dan 5 membership sebagai pembanding sistem. Dari data
yang diperoleh, dapat diketahui kecepatan tertinggi motor DC pada 3 membership
adalah 187 PWM dan kecepatan tertinggi motor DC pada 5 membership adalah 207
PWM. Hasil dari penelitian ini menunjukkan bahwa sistem fuzzy dapat mengatur

kecepatan dengan baik.

Kata Kunci : Autonomous Vehicle, Fuzzy Logic Control, Motor DC
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ABSTRACT
CONTROLLING AUTOMATIC REVERSE MOVEMENT IN AUTONOMOUS
VEHICLE USING THE FUZZY LOGIC CONTROL METHOD

(Sandhika Novario Shoumy, 03041181924006, 2023, 47 Pages)

Autonomous vehicle is a technology that uses a self-driving system. Self-driving is
a type of autonomous car control that functions to make it easier for humans to
drive automatically without driver intervention. One of the important things in a
self-driving system is the movement of the car. One of the movements of a self-
driving car is automatic reverse movement. In this research, the automatic reverse
movement system on an autonomous vehicle uses the fuzzy method with the PWM
output of a DC motor as the driving motor. The speed of the DC motor will be
regulated using fuzzy logic control which consists of 3 memberships and 5
memberships as a comparison system with an ultrasonic sensor as distance input
which consists of 3 memberships and 5 memberships as a comparison system. From
the data obtained, it can be seen that the highest speed of a DC motor on 3
memberships is 187 PWM and the highest speed of a DC motor on 5 memberships
is 207 PWM. The results of this research show that the fuzzy system can regulate
speed well.

Key Words : Autonomous Vehicle, Fuzzy Logic Control, Motor DC
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Teknologi saat ini sudah sangat berkembang, terutama dalam bidang
transportasi. Salah satu transportasi yang mengalami banyak perkembangan adalah
mobil. Teknologi pada mobil tersebut telah mencapai ke tingkatan yang dapat
mengurangi kesalahan yang terjadi akibat human error dengan cara pengembangan
yang mengarah ke otomatisasi kendaraan atau biasa dikenal dengan autonomus
vehicle [3]. Di antara berbagai kendaraan cerdas, autonomous vehicle mengacu
pada kendaraan yang menggunakan otomatisasi untuk navigasi tanpa input
manusia. Autonomous vehicle merupakan teknologi yang menggunakan sistem self-
driving [3]. Self-driving merupakan salah satu jenis kontrol autonomous car yang
berfungsi memudahkan manusia dalam berkendara secara otomatis tanpa campur
tangan pengemudi. Self-driving berguna ketika pengemudi mengalami kondisi-
kondisi tertentu yang harus melepaskan kemudi seperti mengangkat telpon,
mengambil sesuatu di dashboard, dan lain sebagainya [4]. Salah satu hal penting

dalam sistem self-driving adalah pergerakan mobil.

Pergerakan mobil sendiri memiliki 2 jenis, yaitu pergerakan maju dan
mundur. Pergerakan mundur mobil umumnya biasa digunakan saat pengemudi
ingin memarkirkan mobilnya atau ada halangan di depan yang tidak memungkinkan
untuk mobil tersebut berbelok.

Dalam beberapa tahun terakhir, dengan perkembangan ekonomi dan
kepemilikan mobil meningkat, terjadilah peningkatan jumlah kecelakaan lalu lintas
pada saat mundur. Karena pengemudi mobil memiliki blindspot saat mundur,
pengemudi tidak memiliki penglihatan yang jelas tentang halangan yang ada di
belakang kendaraan, kesalahan operasional dan alasan lainnya, yang membuat
sering terjadi kecelakaan lalu lintas. Oleh karena itu, perlu dikembangkan sistem
pencegahan kecelakaan yang proaktif untuk sistem kontrol pada saat mobil berjalan

mundur [5].



Sistem kontrol memiliki peranan yang sangat penting pada sistem pergerakan
mundur mobil secara otomatis. Ada beberapa sistem kontrol yang dapat digunakan
pada sistem pergerakan mundur mobil secara otomatis seperti kendali PID, dan
logika samar atau fuzzy logic control (FLC). Pada penelitian navigasi pergerakan
mundur yang menggunakan sistem machine relative map (MRM) [6] memiliki
keunggulan sistem yang dapat membuat mapping secara otomatis setelah kendaraan
melakukan pergerakan maju dan memiliki akurasi yang tinggi. Namun, metode
MRM menggunakan rumus yang lumayan rumit. Pada penelitian lain yang
membahas tentang trajectory planning technique termasuk pergerakan mundur
yang lebih kearah parkir otomatis sesuai dengan perencanaan jalur yang telah diatur
[1]. Keunggulan dari penelitian ini yaitu aman untuk diterapkan di kehidupan, lebih
tepatnya sistem parkir otomatis. Namun kendaraan tidak dapat menavigasi jalur
diskrit yang akan dideteksi oleh perencana jalur dekomposisi seluler dan
menggunakan beberapa metode untuk membuat pendekatan gabungan. Dari semua
metode, masing-masing sistem kontrol memiliki nilai kelebihan dan

kekurangannya masing-masing.

Masalah yang sering terjadi pada saat melakukan pergerakan mundur pada
kendaraan adalah terjadinya tabrakan dengan objek yang ada di belakang kendaraan
yang dimana itu merupakan blindspot bagi pengendara. Sehingga penelitian ini
dimaksudkan untuk mencari solusi agar berkurangnya resiko kecelakaan pada saat
melakukan pergerakan mundur pada kendaraan dengan berbasis sensor yang dapat
mendeteksi dan mengatur kecepatan dari kendaraan tersebut sehingga mengurangi

resiko kecelakaan.

Pada penelitian ini telah dipilih fuzzy logic control (FLC) sebagai sistem
kendali pergerakan mundur otomatis pada autonomous vehicle yang telah
dirancang. Dikarenakan fuzzy logic control mudah untuk dipakai, karena proses
penalarannya secara bahasa (linguistic reasoning), sehingga dalam perancangannya
tidak perlu lagi persamaan matematik dari objek yang dikendalikan. Penelitian ini

dilakukan karena belum adanya penelitian yang mengaplikasikan fuzzy logic



control pada sistem pergerakan mundur mobil secara otomatis pada autonomous

vehicle.

1.2. Rumusan Masalah

Autonomous vehicle merupakan kendaraan yang mengacu pada otomatisasi
tanpa campur tangan manusia, salah satunya adalah sistem pergerakan mundur
secara otomatis. Dengan adanya sistem pergerakan mundur secara otomatis yang
terintegrasi dengan berbagai sensor dan sistem kontrol, autonomous vehicle dapat
bekerja lebih optimal dan meminimalisir kemungkinan terjadinya kecelakaan. Saat
ini, metode yang diterapkan hanya pergerakan maju secara otomatis pada
autonomous vehicle tetapi belum menerapkan sistem pergerakan mundur secara
otomatis dan hanya terbatas di jalanan terstruktur yang memiliki sedikit obstacle.
Oleh karena itu, penelitian ini dilakukan untuk menghasilkan sistem pergerakan
mundur untuk mendeteksi dan mengatur kecepatan kendaraan untuk menghindari
obstacle dan mampu menyesuaikan berdasarkan kondisi realtime dengan

menggunakan algoritma fuzzy logic control (FLC).

1.3. Tujuan Penelitian

Tujuan dari penelitian ini adalah menentukan unjuk kerja sistem kontrol
pergerakan mundur secara otomatis pada autonomous vehicle berbasis fuzzy logic
control (FLC).

1.4. Batasan Masalah

Lingkup batasan masalah pada penelitian ini agar permasalahan yang dibahas

menjadi terarah meliputi:

1. Autonomous vehicle beroperasi di kampus UNSRI.

2. Menggunakan metode fuzzy logic control (FLC) mamdani untuk pergerakan
mundur secara otomatis dengan menggunakan platform Arduino.

3. Mesin penggerak yang digunakan pada autonomous vehicle berupa motor dc 12

volt.



1.5. Keaslian Penelitian

Penelitian yang membahas mengenai algortima fuzzy logic control (FLC)
sudah banyak dilakukan pada sistem kendali, robot dan lain sebagainya. Namun
secara spesifik belum ada penelitian mengenai pergerakan mundur secara otomatis
pada autonomous vehicle yang mengimplementasikan algoritma fuzzy logic control
(FLC). Tetapi sudah banyak pengimplementasian algoritma fuzzy logic control
(FLC) terhadap penelitian lain seperti yang diteliti oleh Ishaya Emmanuel [7] yang
membahas tentang Kontrol Berbasis Logika Fuzzy untuk Kendaraan Otonom:

Sebuah Survei.

Selanjutnya penelitian yang membahas tentang kontrol logika fuzzy dari
pendulum terbalik pada gerobak yang diteliti oleh Ahmad llyasa Roose, dkk [8].

Pada penelitian lain yang dilakukan oleh M. Rachkov dan S. Petukhov [6]
yang membahas tentang navigasi pergerakan mundur dari autonomous vehicle.
Hasil percobaan menunjukkan akurasi yang relatif tinggi dalam menentukan vektor
keadaan yang memberikan gerakan mundur relatif terhadap lintasan referensi
dengan kesalahan yang dapat diterima secara praktis saat kendaraan kembali ke titik

awal.

Penelitian selanjutnya yang dilakukan oleh A. A. Sinodkin, dkk [1] yang
membahas tentang metode untuk membangun jalur gerak global dan merencanakan
rute untuk kendaraan yang dapat mengemudi sendiri. Berdasarkan hasil simulasi,
akurasi posisi kendaraan pada lingkungan dengan lingkungan acak berkisar antara
50 hingga 250 mm dan pada lingkungan dengan ruang parkir antara 50 hingga 105
mm. Keakuratan simulasi dapat dianggap memuaskan untuk berkendara yang aman

dalam kondisi nyata, dan parkir otomatis.
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