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definisi

Dmotlon control'pada si§tem mobil autonomous,

¥ teLbagl atas dua bag|a vaitu gerak lateral dan
! i [Io gltudlnal

Dkendall lateral mengat r posisi kendaraan pada
tanah serta pengaturafl /ane changes dan avoid
collision.(kuutti et al., 2021)

ddan kendali lengitudinal yang mengatur kecepatan
kepdaraan (kuutti et al, 2021) . -
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dterbatasnya penggunaan ' lata pada model
Iiorvénsmnal (Fenyes et ., 2020)

DMcheI “end to end” yang | anya menggandalkan visi
computer dan kemampua software saja dalam
menjalankan mobil dan t| ak menjamln keamanan
kendaraan | '




| EISeb h sistem mobll autonalnous seharusnya memiliki
' sistem pendukung yahg lengkap seperti; sistem
sor fusi, sistem software §sistem komputer visi
perceptlon) sistem kendall dII

A

JdBanyak skenario(model med N Jalanan) khususnya di
jalanan Indonesia,ini yang b&lum dlbuatkan pemodelan nya
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Rumusan Masa

P—-—-—l____._...?

I.I
i ‘]

L:|Se&>uah mobil'autonomous tidak dapat bergantung pada
| mogel visi komputer saja, §ehingga model
~ le mik/kinematik mObllj ga perlu dipertimbangkan.

EISlstem konvensional tidak . m \MpuU mengelola data training yang
cukup besar ' |

EISkenarlo (model) Jalanan di I donesia berbeda dengan di luar
negri, demikian pula dengan,ehawor (sikap dan kebiasaan)
para pemakai jalanan. ' '

j
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TUJuaﬂ Pene||t|an %

\ IVL bhlndarl keperluan pen gunaan garis tepi jalan, jalur
amanan pada pengguna N mobil autonomous.

DMembuat model| skenarl baru dari jalanan dan sikap
pemakal jalan dengan mé ngambil contoh dari salah
satu rute di jalan tol kot_ makassar. '
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Manfaat Pene\|t|an

| DAuthnomous ‘car mampu yerkendara melalui jalur
tam )a harus melihat garl tepi jalan dan rambu lalu
ﬁlrbtas Ialnnya '

OdMemodelkan salah satu réite Jalanan yang ada di kota
makassar untuk dibuatkah sistem mobil gerak mandiri
nya. b e '
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. E!jen_gany;r;glhc“biuat ad@lah bagian desain kendali
len chine learnihg/supervised learning

Q Skenario | |

o jalan yang diguna

| | Jjunakan -
§adtah jbian tof il - | hanya satu rute di
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Landas

:

' b Mapping&"’ Route = _ |
. Localization | Planning Sebuah sistem mobil autonomous
_s . * m — yang lengkap, sebaiknya terdiri dari
| Sensing ! Control beb : il N

Sl (camera, _}Autonomous Niecta amz Gt e .erapa sistem penauxkung, Yaltu :

.| [Tadar, Perception | LN KLJLE Driver - Sistem autonomous perception
py  fcar, etc) ' (sistem dengan computer vision)

yang dikendalikan dengan Al
- Model vehicle kinematic/dinamik
rajectory Planning
Istem sensor dan aktuasi
go Vehicle States dan Driving
nvironment

o
~ 2 wux \chicle

States 7

"~ Drivin
- Driving

" Environment

~ Gambar 1. Blok Diagre}uﬁ mobil

autonomous yang lengkap [7]
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Automated Driving Systems (ADS)
- DNN End-to-End and Feedback in ADS
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* End to End Learning for Sef-Driving Cars, https://aniv.org/abs/1604.07316 =1 BerkeleyDeepDrve | =

Gambar 2. Sistem yang
hanya menggunakan
sistem persepsi saja
disebut juga “end to
end” kurang menjamin
keselamatan

‘penumpang

Gambar Z7ADS yang hanya mengguna aR-sistem persepsi{visl

computer saja) T
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: SIST&M AUTONOMOUS |

0 BRRE HQH’ggunakan tiga kamlera yang dipasang pada kaca
id pan mobi .'

| Trammg data terdiri dar| gam I gambar yang diambil dari video
K_emudlan dipasangkan den_gal_ steering command

0 Contoh adalah DAVE-2 sepertilyang terlihat-pada gambar 3
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& amd ";
{ Left camera ] [Centercamera] [Rightcamera}

Steering wheel angle l l
Y

(via CAN bus)

n

External solid-state
drive for data storage

NVIDIA DRIVE™ PX

Figure 1: High-level view of the data collection system.

Gambar 3. Data Collegtion
System,

———

Data training
diaugmentasikan dengan
‘gambar tambahan yang
memperlihatkan mobil
dari shift yang berbeda
terlihat dari tengah jalur
dan rotasi dari arah jalan

H’f. "'ﬂt'-':==l"—'_"
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s t
Recorded
steering Penyesuaian | |
wheelangle' pergeseran Desired steering command
dan rotasi
r Network
Left camera computed
-, L) pergeseran Supervised ng%ggn -
dan rotasi Learning
Center camera ——» —> -
\ ) —» (random)
{
Right camera f
\ J
Weight Error
adjustment <

———

Pada gambar 4. Gambar
dimasukkan ke Supervised
Learning (SL), yang kemudian
ménghitung proposed steering
command. Perintah ini
dibandingkan dengan desired
command untuk mendapatkan
Wéight dari SL yang sesual,
sehingga SL output hampir
mendekati desired output.

Gambar 4. Arsitektur Sistem Autonomous

LY/
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"Sistem Autonomous
Perceptlol

Sk

B8 S AR
Network
! | [ ] [
| e Setelah dilatih, kamera tengah
; SUPERV | flns
| "Cememamem]_, - ommand | Drie by i memberikan gambar dari video
‘“ LEARNIN . ya'ng oleh SL digunakan untuk

m;embandingkan sudut kemudi.

Figure 3: The tramed network 15 used to generate steering commands from a single front-facing
center camera,
Gambar 5 | i
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Sist

| Diata Cpllection

i I["kEhTraining data dikumpulkan dari mengemudi pada
| 'berbagai macam mode@l jalanan dan kondisi cuaca.

" Network Architectu}‘e
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Network Arcl';itect'u re
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A

4 Lapisan lapisan yang dihub' ngka%'n didesain untuk berfungsi
Wit

sebagai controller bagi ke

j

ree

omous

. WFight dari jaringan dilatih' ntuk meminimasi mean squared
‘ "i [ error antara keluaran steerlihg command dan perintah dari
| “{sopir manusia atau perintall kemudi yang disesuaikan
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Model Kinematik/Dinamik
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Fig. 1. Diagram of kinematic car model. System state is ¢ = (z,y,8) |

and inputs are us and uy,, which correspond to commanded velocity and
commanded steering respectively.

' | Gambar 6. ME&"el 3 DoF dari mobi:IE
| | 4 l 1..‘.1%

T =uscosl

1 = 1Ug oS 0 (1)

: l“.“.:
f = —tanu,
L

X,Y adalah element dari koordinat
ruang

q adalah sudut azimuth dari
koordinat ruang (0,2)

Liadalah Panjang dasar
Arilug) = input kendali
= [nput

—— ——

= Tnput sudut
kemudi . 21
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Ial% Kendali Lateral meng junakan teknik machine
rning superwsed learning! yang dimodifikasi, dan kendali
Iongltudimallkecepatan deng n teknik PID

d Mengunakan sistem autonomlous perception yang dirangkai
dengan kendali model dinamik/kinematic mobil
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State of The Art

u Skej»ario-jalan g‘ise!suaikan-engan model jalan tol di
makassar '
Q| Mendatar dan mulus .
‘ iy [ ] Menanjak/menurun ( 320°) dan lurus mulus
Bl d Menanjak/menurun ( 220°) dan berbelok

: A

. behawor(penlaku) penggu a Jalan disesuaikan dengan
pengguna jalan Indonesia
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