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ABSTRAK 

 

KEMUDI OTOMATIS MENGGUNAKAN KAMERA 

BERBASIS IMAGE PROCESSING PADA MOBIL LISTRIK 

 

Karya tulis ilmiah berupa TUGAS AKHIR, 24 Juli 2019 

 

M. Yusri Pratama; dibimbing oleh Ir. Iskandar Lutfi, M.T. dan Masayu Anisah, S.T., 

M.T. 

 

Automatic Driving Using Camera Based Image Processing on Electric Car 

 

 

 

 

Kemudi otomatis pada mobil listrik merupakan sebuah sistem yang dapat 

meringankan dan mempermudah dalam hal mengemudi. Kemudi otomatis ini 

menggunakan kamera sebagai sensor vision untuk mendeteksi garis atau tepi 

jalan. Sistem dirancang untuk dapat mendeteksi garis atau tepi jalan dengan 

memproses gambar atau vidio dari kamera menggunakan metode pengolahan citra 

Hough Transform. Berdasarkan informasi yang diambil, sinyal akan ditransfer ke 

kontroler yang akan mengendalikan pergerakan motor. Project ini menggunakan 

OpenCv python untuk pengolahan citra. Alat ini menggunakan raspberry dan 

arduino uno sebagai pengontrol utama. Pengujian sistem secara keseluruhan untuk 

menguji sistem kerja alat yang telah dilakukan dengan menggunakan jalur garis 

yang berbeda yaitu garis lurus, garis berbelok kekiri atau kekanan. Hasil dari 

pendeteksian garis atau tepi jalan berhasil membuat mobil maju akan tetapi tidak 

berhasil membuat mobil bergerak kekiri atau kekanan. 

 

Kata Kunci : Mobil Listrik, Kamera, Image Processing, Kemudi Otomatis 
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ABSTRACT 

 

AUTOMATIC DRIVING USING CAMERA BASED 

IMAGE PROCESSING ON ELECTRIC CAR 
 

Scientific Paper in the form of Final Project, 24
th

 of July, 2019 

M. Yusri Pratama; supervised by Ir. Iskandar Lutfi, M.T. dan Masayu Anisah, S.T., 

M.T. 

 

Kemudi Otomatis Menggunakan Kamera Berbasis Image Processing pada Mobil 

Listrik 

 

 

 

 

Automatic driving on an electric car is a system that can make easily and simplify 

driving. Automatic driving use a camera as a vision sensor to detect roadlanes or 

roadsite. This system is designed for detect roadsite or roadlanes with image 

processing lane detection and edge detection method on real time captured image 

or video from camera. Based on the information retrieved, signal will be 

transferred to the controller, which will control the movement of motor. This 

project uses OpenCv phyton for image processing. This sistem used uses 

Raspberry and Arduino Uno as the main controller. Testing the system as a whole 

to test the system of work tools that have been carried out using different lines of 

lines, namely straight lines, lines turning left or right. The results of line detection 

or the roadside succeed in driving the car forward but fail to make the car move 

left or right. 

 

Key Words : Electric Car, Camera , Image Processing, Autonomous Car 
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