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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

 

 

1.1 Latar Belakang 

Autonomous Intelligent Vehicles adalah suatu teknologi yang memungkinkan 

sebuah kendaraan memiliki kemampuan untuk dapat mengendarai dirinya secara 

otomatis. Kemampuan itu dapat dimiliki oleh Autonomous Intelligent Vehicles 

dengan dukungan dari empat teknologi yaitu path planning dan decision making, 

localization dan map building, environment modelling dan perception, dan kontrol 

gerakan[1,2]. Path planning pada Autonomous Intelligent Vehicles berfungsi untuk 

menentukan rute terdekat dari titik awal ke titi k tujuan yang telah ditentukan. 

Sehingga kendaraan dapat melakukan penghematan energi dan efisiensi waktu 

tempuhnya[3-5]. Peta dan posisi Autonomous Intelligent Vehicles diperlukan untuk 

menentukan rute terdekat .  

Posisi dari Autonomous Intelligent Vehicles merupakan bagian penting yang 

menentukan posisi jalan yang sedang dilalui pada peta[5]. Salah satu peta yang 

dapat digunakan ialah Google Maps API tetapi informasi tentang jalan yang 

diberikan tidak akurat [7,8]. Google Maps API juga tidak memuat semua informasi 

yang ada dan tidak memberikan perubahan secara langsung apabila terjadi 

perubahan kondisi lingkungan seperti adanya pergeseran penanda, serta tidak dapat 

disesuaikan tampilannya secara langsung[8]. Sementara untuk beberapa keperluan 

diperlukan peta khusus yang akurat[9]. Google Maps API juga sangat bergantung 

pada penggunaan Global Positioning System(GPS). Penggunaan GPS memiliki 

kelemahan yaitu akurasi yang kecil didalam ruangan[10], beberapa area yang tidak 

terjangkau sinyal GPS[11], dan kesalahan posisi(koordinat keluaran GPS)[13,14]. 

Berdasarkan kelemahan tersebut, Google Maps API tidak dapat digunakan pada 

lingkungan yang tidak terjangkau GPS, lingkungan yang informasinya tidak 

1 
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lengkap atau tidak diketahui pada Google Maps, serta navigasi kendaraan 

Autonomous yang memerlukan peta dan posisi yang akurat.  

Peta yang akurat sangat diperlukan untuk keamanan kendaraan[15,16] 

dalam melakukan navigasi. Selain peta juga diperlukan posisi dari kendaraan 

tersebut seperti halnya pada saat ingin pergi dari suatu tempat ke tempat yang lain 

maka harus diketahui dimana posisinya saat itu dan petanya secara bersamaan. 

Permasalahan ini dapat diselesaikan dengan menggunakan Simultaneous 

Localization and Mapping(SLAM)[16]. 

Riset tentang SLAM pernah dilakukan dengan berbagai metode yang ada 

seperti metode EKF-SLAM[17]. EKF-SLAM menggunakan state vector untuk 

menyimpan sejumlah landmark yang terbatas dengan komputasi yang kompleks 

sehingga bila EKF-SLAM digunakan diluar ruangan yang memiliki banyak obyek 

perlu adanya peningkatan untuk mengurangi komputasi EKF-SLAM yang 

kompleks[17,19-22]. Untuk mengatasi kelemahan tersebut digunakan algoritma 

FastSLAM(A Factored Solution to the Simultaneous Localization and Mapping) 

1.0. Namun, FastSLAM 1.0 juga memiliki kelemahan yaitu saat model 

pergerakannya memiliki banyak gangguan dari extroceptive sensor. Kemudian 

kelemahan ini diatasi dengan FastSLAM 2.0 yang menggunakan Rao-Blackwellised 

pada partikel filternya [17,19,20]. 

Riset mengenai FastSLAM 2.0 oleh peneliti lain  menggunakan gambar 

yang dibentuk dengan coretan tangan sebagai peta awal estimasi lokasi bangunan 

dan mengkombinasikan algoritma FastSLAM dengan Particle Swarm 

Optimization(PSO) untuk membentuk peta[20]. Namun, dalam penggambaran peta 

awalnya harus memperhatikan dengan baik akurasi dari skala bangunan dan jalan 

yang ada.  Ada juga peneliti yang berusaha untuk mengaplikasikan FastSLAM 2.0 

sebagai Embedded System dengan harga yang murah namun dalam pengujiannya 

dilakukan dalam ruangan menggunakan Electric Vehicles Environment 

Simulator[21].  

Oleh karena itu pada tugas akhir ini akan dibahas mengenai penggunaan 

FastSLAM 2.0 pada lingkungan luar ruangan untuk kendaraan mobil listrik(sebagai 

Autonomous Intelligent Vehicles). 
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1.2 Perumusan Masalah 

Pada bagian latar belakang dijelaskan bahwa peta yang dihasilkan oleh 

Google Maps memerlukan penggunaan GPS yang memiliki beberapa kelemahan 

seperti bergantung pada sinyal dari satelit, serta informasi yang diberikan tidak 

mendetail karena bergantung pada umpan balik pengguna. Hal tersebut membuat 

Autonomous Intelligent Vehicles yang dijalankan pada lingkungan dengan sinyal 

GPS yang kecil harus mempunyai peta tersendiri.  Metode yang dapat digunakan 

untuk membentuk peta adalah SLAM dengan berbagai algoritma salah satunya 

adalah FastSLAM 2.0. Oleh karena itu, penelitian ini berfokus pada pembentukan 

peta dengan algoritma FastSLAM 2.0. 

 

1.3  Tujuan Penelitian 

Adapun tujuan dari penelitian ini adalah  

1. Membentuk peta tanpa menggunakan GPS 

2. Menguji performansi FastSLAM 2.0 pada lingkungan luar ruangan untuk 

membentuk peta dengan mobil listrik. 

 

1.4  Pembatasan Masalah 

Permasalahan dalam tugas akhir ini dibatasi dalam lingkup : 

1. Obyek yang digunakan dalam penelitian ini adalah Electric Vehicles 

2. Pemetaan luar ruangan dilakukan dengan memetakan lingkup lingkungan 

Universitas Sriwijaya Kampus Indralaya. 

3. Data yang diolah adalah data dari magnetometer, dan video kamera depan 

4. Arsitektur Deep Learning yang digunakan untuk pengenalan jalan adalah 

Fully Convolutional Neural Network 

 

1.5 Keaslian Penelitian 

Riset tentang penggunaan algoritma FastSLAM 2.0 pernah dilakukan 

dengan melakukan simulasi pada Robot Environment Simulator dengan lingkungan 

dalam ruangan. Penelitian ini menunjukkan penggunaan algoritma FastSLAM 2.0 
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dapat dilakukan pada arsitektur yang murah namun penelitian ini dilakukan dengan 

simulasi pada Robot Environment Simulator pada lingkungan dalam ruangan[21]. 

Penelitian lain dilakukan dengan menggunakan algoritma FastSLAM 2.0 

sebagai algoritma utama dan algoritma Random Sampling Consensus(RANSAC) 

pada ekstraksi fiturnya. Penelitian ini dilakukan dengan menguji mobile robot pada 

lingkungan dalam ruangan dengan asumsi obyek yang diobservasi adalah 

dinding[16]. 

Penelitian FastSLAM 2.0 pada lingkungan luar ruangan sudah dilakukan 

dengan mengkombinasikan algoritma FastSLAM 2.0 dan Particle Swarm 

Optimization(PSO) dalam pembentukan petanya.  Namun,  diperlukan gambar 

sketsa lingkungan seperti gedung dan jalan menggunakan coretan tangan dengan 

skala yang akurat[20]. 

Berdasarkan penelitian-penelitian diatas, penulis memilih metode 

FastSLAM 2.0 untuk diterapkan di lingkungan outdoor(Universitas Sriwijaya) pada 

Electric Vehicles untuk membentuk topological map.  
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