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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang 

Kecelakaan di jalan raya semakin meningkat setiap tahunnya. Sehingga 

menjadikan kecelakaan di jalan raya pembunuh terbesar ketiga di Indonesia setelah 

penyakit jantung koroner dan tuberkulosis[1].Penyebab utama kecelakaan adalah 

faktor kesalahan manusia (human error) disebabkan kelalaian pengemudi, 

keterampilan pengemudi, etika lalu lintas dan komunikasi di jalan [2]. Seiring 

dengan perkembangan teknologi dalam transportasi berkembanglah sebuah 

autonomous electric vehicle. 

Dengan menggunakan autonomous electric vehicle diharapkan dapat 

mengurangi angka kecelakaan lalu lintas yang disebabkan oleh kelalaian manusia 

[3]. Autonomous electric vehicle dapat bergerak tanpa adanya pengemudi yang 

mengendalikan. Sehingga  kendaraan tersebut harus dilengkapi dengan berbagai 

sensor salah satunya menggunakan kamera [4] yang bertugas memberikan inputan 

visual yang digunakan untuk mendeteksi objek di sekitar autonomous electric 

vehicle.  

Pada penelitian untuk pendeteksian objek telah dilakukan dalam berbagai 

metode diantaranya yaitu, K-NN algorithm [5], MASK-RNN[6], Lane-Net yang 

berbasis Convolutional Neural Network (CNN) [7], dan menggunakan Hough 

Transform untuk mendeteksi objek di sekitar jalan [8].  

 Pada penelitian-penelitian tersebut menunjukkan akurasi yang baik. 

[3][6][7][8] namun tidak dijalankan secara realtime. Oleh karena itu penulis 

mencoba menerapkan algoritma YOLO (You Only Look Once) yang merupakan 

pengembangan dari metode CNN dan dapat dijalankan secara realtime untuk 

mendeteksi objek jalan yang akan dilalui oleh autonomous electric vehicle. 

Pendeteksian objek menggunakan algoritma YOLO sebelumnya telah dilakukan 

Hendawan Soebakti [9],YOLO digunakan dalam robot sepak bola yang terdapat 

sebuah webcam untuk mendeteksi gawang dan bola. Pada penelitian tersebut [9] 

didapatkan akurasi sebesar 87.07% dengan frame per second sebesar 28.3 fps 
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berdasarkan penelitian tersebut, YOLO memiliki kecepatan fps yang lebih baik dari 

pada metode lain [3][6][7] Bahkan pada Tiny-YOLOv4 merupakan pendeteksian 

tercepat dengan 371 fps dan lebih akurat dari pada pendeteksian realtime 

lainnya[10]. 

Pada tugas akhir ini akan direalisasikan identifikasi objek menggunakan 

algoritma YOLO. Metode ini berfungsi untuk mendeteksi objek secara realtime 

dimana hasil keluaran dari deteksi tersebut berupa parameter objek di sekitar 

autonomous electric vehicle. Hasil deteksi tersebut akan dikirimkan secara serial 

menuju mikrokontroler yang akan diproses menjadi sinyal kendali. 

 

1.2 Perumusan Masalah 

Autonomous electric vehicle saat beroperasi membutuhkan identifikasi objek 

yang dilakukan secara realtime yang berguna sebagai inputan sistem kendali yang 

akan mengarahkan autonomous electric vehicle. Pada saat ini metode yang 

digunakan belum dapat mengidentifikasi objek secara realtime. Sehingga penelitian 

ini akan menggunakan deep learning algoritma YOLO sebagai input sistem kendali 

kemudi pada autonomous electric vehicle. 

 

1.3 Tujuan 

Tujuan dari penelitian ini adalah mengidentifikasi objek yang akan dilalui 

autonomous electric vehicle berbasis algoritma YOLO. Penelitian ini juga 

bertujuan untuk menunjukkan performansi dari metode YOLO dalam 

mengidentifikasi objek di sekitar autonomous electric vehicle.  

 

1.4 Pembatasan Masalah 

Agar penelitian menjadi lebih fokus, pembatasan masalah perlu dilakukan. 

Batasan pada penelitian ini adalah: 

1. Objek yang diidentifikasi meliputi motor, mobil,dan manusia yang berada 

di sekitar jalan kampus Unsri Indralaya 
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2. Pengambilan citra dan pengujian objek akan dilakukan menggunakan 

webcam dengan resolusi 1080p 30 fps yang terpasang pada autonomous 

electric vehicle. 

3. Algoritma YOLO akan dibuat dengan menggunakan platform python 

4. Citra yang akan menjadi inputan adalah berupa video secara realtime.  

 

1.5 Keaslian Penelitian 

Dalam penelitian ini akan mengembangkan suatu metode identifikasi objek 

dengan menggunakan algoritma You Only Look Once (YOLO). Beberapa penelitian 

telah dilakukan penelitian untuk mendeteksi objek di sekitar autonomous electric 

vehicle. Abdelkader Dairi, dkk menggunakan K-NN algorithm [5] menggunakan 

arsitektur deep learning stacked-autoencoders (DSA) dengan 4 layer untuk 

mendeteksi objek sekitar dalam keramaian. 

 Pada penelitian, lain Ze Wang menggunakan metode yang bernama LaneNet 

“Real-Time Lane Detection Networks for Autonomous Driving” yang di mana pada 

metode ini mendeteksi tepi jalur jalan berbasis Convolutional Neural Network 

(CNN) untuk mendeteksi ruas jalan yang akan dilalui menjadi dua bagian. Namun 

dalam penelitian ini tidak dilakukan secara real-time sehingga tidak dapat 

diterapkan pada autonomous electric vehicle. 

Tarezqi Mochtar menggunakan metode hough Transform untuk mendeteksi 

garis markah jalan. Pada penelitian ini data sensor kamera akan dikonversi RGB ke 

level Greyscale atau hitam putih menggunakan metode Canny dengan besar 

Threshold 90-150 kemudian akan mendeteksi markah jalan dengan hough 

transform[8]. Dalam penelitian ini dapat mendeteksi markah belok kanan, lurus, 

dan belok kiri.  

 Liu Bin melakukan penelitian mendeteksi Lane Line menggunakan metode 

Mask R-CNN[6]. Mask R-CNN merupakan metode lanjutan dari Faster-RCNN 

yang mendeteksi citra dalam tingkat piksel. Mask-RCNN menggunakan framework 

Faster R-CNN namun dapat mengklasifikasi dan lokalisasi dalam tingkat piksel. 

Dalam penelitian ini dilakukan pengujian dalam berbagai macam kondisi jalan 

diantaranya jalan rusak, berbayang, saat malam, hujan, dan bersalju. Namun metode 
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ini tidak dapat dijalankan secara realtime. Dalam penelitian yang dilakukan Liu 

Bin, menunjukkan akurasi sebesar 97.9% dan dapat mendeteksi berbagai jenis 

jalan. Namun metode ini tidak dapat dijalankan secara realtime dikarenakan 

mendapatkan fps yang rendah. 
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