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ABSTRAK 

SISTEM KENDALI KECEPATAN MENGGUNAKAN FUZZY LOGIC CONTROL 

PADA AUTONOMOUS ELECTRIC VEHICLE 

( HENDRIANSYAH, 03041181621121, 2022,  57  halaman) 

 

Kemajuan teknologi di bidang otomotif ditandai dengan adanya autonomous electric vehicle. 

Kendaraan ini berguna untuk mengurangi tingkat kecelakan lalu lintas di jalan akibat kesalahan 

manusia. Salah satu yang memegang peran penting pada kendaraan autonomous adalah sistem 

otomatis pada kontrol kecepatan. Metode kendali kecepatan yang ada sekarang masih berasal 

dari input sensor, sehingga performasi dari sistem kendali kecepatan sangat bergantung pada 

keakuratan sensor yang digunakan. Maka, pada penelitian ini dikembangkan suatu sistem 

kendali kecepatan menggunakan input data dari sensor kamera berupa citra dan jarak yang 

telah diidentifikasi menggunakan algoritma You Look Only Once (YOLO). Sistem kendali 

kecepatan diimplementasikan berdasarkan input tersebut dengan berbasis fuzzy logic control 

untuk mengendalikan kecepatan pada autonomous electric vehicle. Keberhasilan sistem dalam 

simulasi menggunakan aturan fuzzy pada Matlab menunjukkan bahwa kecepatan dapat 

dikendalikan dengan baik menggunakan data jarak dari YOLO. Saat pengujian secara real 

time, yaitu dengan mengimplementasikan sistem kendali fuzzy berdasarkan input pembacaaan 

jarak dari algoritma YOLO pada autonomous electric vehicle menunjukkan bahwa kendaraan 

mampu mengontrol kecepatan sesuai dengan aturan fuzzy yang telah dibuat. Mobil ini memiliki 

kecepatan normal sebesar 0 RPM sampai dengan 120 RPM. Kecepatan berkurang menjadi 0 - 

60 RPM jika mendeteksi objek di depannya dengan jarak 0-8 m, dan kecepatan akan normal 

ketika tidak ada objek yang menghalangi atau objek berada pada jarak lebih dari 8 m.  

 

Kata kunci : Autonomous Electric Vehicle, YOLO, Deteksi Objek, Kendali kecepatan, Fuzzy 
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     ABSTRACT 

SPEED CONTROL SYSTEM USING FUZZY LOGIC CONTROL ON 

AUTONOMOUS ELECTRIC VEHICLE 

( HENDRIANSYAH, 0304118162121, 2022, 57 pages) 

 

Technological advances in the automotive sector are marked by the presence of autonomous 

electric vehicles. This vehicle is useful to reduce the rate of traffic accidents due to human 

error. Speed control plays an important role for the autonomous electric vehicles. Nevertheless, 

the current speed control method relies on the sensor input so the performance of the speed 

control system is highly dependent on the accuracy of the sensors used. Thus, in this study, a 

speed control system was developed using input data from the camera as a sensor in the form 

of images and distances that have been identified using the You Look Only Once (YOLO) 

algorithm. The speed control system was implemented based on these inputs based on fuzzy 

logic control to control the speed of the autonomous electric vehicle. The the simulation using 

fuzzy rules in Matlab showed that the speed can be controlled properly using distance data 

from YOLO. When testing in real time, a fuzzy control system based on the distance reading 

input from the YOLO algorithm on an autonomous electric vehicle can be implemented. The 

results showed that the vehicle was able to control the speed according to the fuzzy rules that 

have been made. This car has a normal speed of 0 RPM to 120 RPM. The speed is reduced to 

0-60 RPM if it detects an object in front of it at a distance of 0 - 8 m, and the speed would be 

normal when no object was detected in the way or the object is at a distance of more than 8 m. 

Keywords: Autonomous Electric Vehicle, YOLO, Object Detection, Speed Control, Fuzzy 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

BAB I PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Kemajuan teknologi di dunia industri ditandai dengan adanya otomatisasi. Salah satu 

bentuk otomatisasi dalam dunia otomotif adalah autonomous vehicle atau mobil tanpa 

pengemudi. Kendaraan autonomous ini adalah kendaraan yang dapat menjelajahi 

lingkungannya dan bergerak tanpa penggerakan dari manusia [1]. Kendaraan autonomous ini 

berguna untuk mengurangi tingkat kecelakaan lalu lintas di jalan yang diakibatkan oleh 

kesalahan manusia. Salah satu yang memegang peran penting pada kendaraan autonomous 

adalah sistem otomatis pada kontrol kecepatan. 

Sistem speed control otomatis merupakan suatu perancangan sistem kemudi untuk 

mengatur laju atau kecepatan kendaraan secara otomatis. Pada autonomous vehicle, sistem ini 

dapat bekerja saat melakukan akselerasi atau penambahan kecepatan kendaraan atau saat 

melakukan dekselerasi atau mengurangi kecepatan kendaraan.  

Ada beberapa penelitian sebelumnya membahas tentang speed control  diantaranya 

adalah menggunakan Radio Frequency Identification (RFID)[2-3]. RFID merupakan sebuah 

teknologi yang mampu mengidentifikasi orang atau benda dari jarak jauh menggunakan 

transmisi frekuensi radio, khususnya 125 kHz, 13.65 Mhz atau 800-900 MHz. RFID 

menggunakan komunikasi gelombang radio yang secara unik mengidentifikasi objek[4]. RFID 

memiliki sistem penyimpanan yang cukup besar, sehingga mampu menyimpan informasi data 

yang ada di sekitar.  

Selain RFID, penelitian tentang speed-control pada autonomous electric vehicle telah 

dilakukan dengan menggunakan metode perhitungan PWM [5] dan metode PID [6-8]. Namun, 

kedua metode tersebut memiliki beberapa kelemahan seperti konsumsi energi yang tinggi 

(tidak efisien) dan sulit dalam menentukan parameter PID yang optimal untuk mengontrol 

kecepatan. 

Metode lain yang dapat digunakan adalah metode fuzzy Tsukamoto [9-12]. Fuzzy logic 

controller merupakan suatu metode pengendalian yang dapat mengendalikan sistem yang 

nonlinear, ketidakpastian, dan kompleks. Kendaraan autonomous memiliki sistem yang 

kompleks karena memiliki nilai masukan yang tidak pasti, tergantung dengan lingkungan yang 

dilaluinya [13-14] sehingga fuzzy dapat diimplimentasikan di kendaraan tersebut. Fuzzy logic 



 

 

controller terdiri dari 3, yaitu fuzzifikasi, rule base/inference system, dan defuzzifikasi. 

Pengendalian yang dilakukan dengan metode fuzzy logic controller pada rancang bangun 

prototype sistem kemudi memberikan perintah pada motor dc sebagai penggerak dan ultrasonik 

sebagai navigasi kemudi sudah pernah diteliti oleh [7]. 

Penelitian-penelitian yang telah dilakukan mengenai logika fuzzy sebagai pengatur 

kecepatan dalam autonomous vehicle sudah cukup baik. Namun, pada penelitian [9- 12] masih 

berupa prototype dan belum diimplementasikan pada mobil. Selain itu, sensor ultrasonik yang 

digunakan pada penelitian tersebut hanya dapat mengidentifikasi jalan yang datar. Sehingga, 

sistem tersebut tidak bisa dijalankan pada jalan yang tidak rata. Oleh karena itu diperlukan 

sebuah sistem yang lebih akurat dalam mengenali jalan pada kondisi datar atau tidak datar 

sekalipun. Maka pada penelitian ini digunakan metode fuzzy logic control untuk 

mengendalikan kecepatan dari autonomous electric vehicle. Pengendali ini akan menggunakan 

informasi data identifikasi citra  dari sebuah video menggunakan algoritma You Only Look 

Once (YOLO) [12].Metode YOLO telah dimanfaatkan oleh [13]untuk mengidentifikasi objek 

dan jalan yang dilalui oleh autonomous electric vehicle. Pada penelitian ini, citra dan jarak 

yang didapat dari YOLO digunakan sebagai masukan untuk fuzzy logic. Metode fuzzy logic ini 

dipilih karena keunggulan dari logika fuzzy yang memungkinkan untuk membuat keputusan 

yang presisi dengan data yang tidak akurat dan tidak lengkap [14] serta logika fuzzy juga bisa 

langsung digunakan pada parameter yang berubah-ubah dan juga pada pengukuran sensor yang 

tidak presisi [15].  

1.2 Perumusan Masalah 

Autonomous vehicle merupakan sebuah kendaraan yang dapat berjalan sendiri tanpa 

adanya bantuan tangan manusia. Sehingga, sistem kendali kecepatan sangat berperan penting 

pada autonomous electric vehicle. Namun, metode kendali kecepatan yang ada sekarang masih 

berasal dari input sensor, seperti RFID sehingga performansi dari sistem kendali kecepatan 

sangat bergantung pada keakuratan RFID. Metode yang ada belum memanfaatkan identifikasi 

citra  secara langsung menggunakan kamera. Penggunaan identifikasi citra dapat meningkatkan 

performansi dari sistem kendali kecepatan karena citra yang ditangkap oleh kamera bersifat 

real-time. 

1.3 Tujuan Penelitian 

Tujuan dari penelitian ini adalah untuk menguji performansi dari sitem kendali kemudi 

yang menggunakan input data dari sensor kamera berupa citra dan jarak yang telah 



 

 

diidentifikasi menggunakan algoritma YOLO. Sistem kendali kecepatan diimplesikan 

berdasarkan input tersebut dengan berbasis fuzzy logic control untuk mengendalikan kecepatan 

pada autonomous electric vehicle. 

1.4 Pembatasan Masalah 

Lingkup batasan masalah yang ada penilitian ini adalah sebagai berikut: 

1. Autonomous electric vehicle dioperasikan di kampus Universitas Sriwijaya 

2. Menggunakan metode fuzzy logic control sebagai kendali dalam kontrol kecepatan. 

3. Pengontrolan kecepatan ditentukan berdasarkan input dari indentifikasi video 

menggunakan algoritma YOLO. 

4. Tidak membahas kontrol steering dan rem. 

1.5 Keaslian Penelitian 

 Ada beberapa peneltian sebelumnya yang membahas mengenai speed-control 

menggunakan fuzzy logic control pada autonomous electric vehicle. Josue Perez dkk dalam 

penelitiannya menggunakan RFID sebagai sensor input untuk pengontrol kecepatan 

berdasarkan metode fuzzy. Kecepatan kendaraan akan diatur berdasarkan rambu-rambu yang 

ada dijalan [3]. Dalam penelitian ini, mobil akan melaju lalu mendeteksi tag yang ada pada 

rambu-rambu sehingga kecepatan pada mobil akan disesuaikan dengan rambu yang ada. 

 Selanjutnya, penelitian yang dilakukan oleh S. Mukarami merancang simulasi  speed-

control menggunakan logika fuzzy Tsukamoto [11]. Input dari sistem itu berupa nilai error di 

antara set point dan nilai kecepatan actual, serta nilai error pada perubahan kecepatan. Output 

yang diharapkan dari sistem berupa nilai fuzzy yang akan menentukan nilai kecepatan yang 

akan dimasukkan ke mikroprosesor. 

 Pada penelitian yang dilakukan oleh Niko Karis Gunawa dan Abdul Rouf [8] digunakan 

dua buah prototype mobil. Mobil yang pertama berjalan di depan dan mobil kedua mengikuti 

jalan mobil yang pertama. Penelitian ini menggunakan sensor jarak yaitu HC-SR04 dan metode 

fuzzy tsukamoto untuk menciptakan set point atau jarak yang aman pada kedua mobil tersebut. 

 Selanjutnya, penelitian yang dilakukan oleh A.Puruhita merancang sebuah sistem 

kendali pada steering prototipe autonomous vehicle menggunakan fuzzy logic control agar 

mampu menghindari halangan serta berada pada lintasan yang benar [7]. Sistem ini dirancang 

menggunakan input dari tiga buah sensor ultrasonik yang diposisikan pada bagian depan dan 

samping mobil, dan juga menggunakan input dari nilai kecepatan pada motor penggerak 



 

 

RPMMot (ωs) dengan range 3765 RPM – 12000 RPM. Output pada sistem berupa sudut putar 

pada steer dan kecepatan pada motor penggerak. 

 Pada penelitian lain, M.Firdaus dkk merancang sebuah pengendali robot mobil otonom 

pemotong rumput menggunakan metode logika fuzzy [16]. Percobaan ini menggunakan 

mikrokontroler ATMEGA 2560 sebagai pusat pengendali robot. Robot akan bekerja sesuai 

perintah pada mikrokontroler. Metode logika fuzzy bertujuan untuk mengatur kecepatan motor 

ketika menerima input dari sensor ultrasonik. Pada  robot juga ditambahkan sensor warna yang 

dapat membedakan jenis warna pada lingkungan. Sehingga dapat menjadi penentu hidup atau 

matinya motor pada robot. 
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