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DESAIN OBSTACLE DETECTION DENGAN
MENGGUNAKAN
METODE YOLO V4 YANG DILENGKAPI
DENGAN
SENSOR JARAK SEBAGAI KEAMANAN
KURSI RODA ELEKTRIK

Roichan Nafis, I Komang Somawirata, Irmalia Suryani Faradisa

ABSTRAK

Kursi roda elektrik semakin menjadi salah satu alat mobilitas
yang penting bagi penyandang disabilitas. Namun, keamanan saat
penggunaan kursi roda elektrik tetap menjadi perhatian utama,
terutama terkait dengan deteksi hambatan di sekitar pengguna.
Penelitian ini mengusulkan sebuah sistem keamanan untuk kursi roda
elektrik dengan memanfaatkan teknologi computer vision berbasis
YOLOv4 dan sensor jarak. Dengan mengintegrasikan algoritma
YOLOvV4 pada laptop untuk mendeteksi objek di sekitar kursi roda,
serta sensor jarak Ultrasonic HC-SR04 yang berfungsi sebagai
cadangan, sistem dapat memberikan respons untuk menghentikan
kursi roda saat mendeteksi objek di dekatnya. Proses ini
diimplementasikan menggunakan Arduino Uno untuk mengontrol
motor dan memastikan keamanan pengguna. Pada percobaan pertama
dengan menggunakan metode YOLOv4 saja mendapat keberhasilan
95% dari 20 kali percobaan, kemudian pada percobaan kedua
menggunakan sensor jarak saja mendapatkan hasil 70% dari 10 kali
percobaan, dan dengan menggabungkan kedua sensor tersebut
mendapatkan hasil 100% dari 5 kali percobaan, hal tersebut
menegaskan bahwa sistem ini dapat meningkatkan keamanan dan
mencegah terjadinya kecelakaan. Penelitian ini memberikan
kontribusi pada pengembangan teknologi keamanan untuk kursi roda
elektrik, khususnya dalam menggabungkan computer vision dan
sensor jarak untuk mendeteksi dan menghindari objek secara real-
time.

Kata Kunci: Kursi Roda Elektrik, Deteksi Hambatan, YOLO V4,
Sensor Jarak, Keamanan.
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DESAIN OBSTACLE DETECTION DENGAN
MENGGUNAKAN
METODE YOLO V4 YANG DILENGKAPI DENGAN
SENSOR JARAK SEBAGAI KEAMANAN
KURSI RODA ELEKTRIK

Roichan Nafis, I Komang Somawirata, Irmalia Suryani Faradisa

ABSTRACT

An electric wheelchair is the one of mobility tools that
important for disabled people. However, the highly noticeable is about
the security system for electric wheelchair, especially concerning
obstacle detection around the users. This research is proposes a
security system for electric wheelchair using computer vision
technologies based on YOLOv4 and distance sensor. By integrating
an algoritm of YOLOV4 into a laptop, the electric wheelchair can be
stopped when a nearby object is detected. This process is implemented
with an arduino uno to control the motor and to ensure the user
security. The first experiment that used only YOLOv4 method,
achieved a successful result of 95% out of 20 attempt. The second
experiment using only the distance sensors, resulted in a success rate
of 70% out of 10 attempt. By combining these two sensor, the system
achieved a 100% success rate out of 5 attempt, those thing explain that
this system is increasing the security and preventing accident occurs.
This research contributes to the development of security technology
for electric wheelchairs, particularly by combining a computer vision
and distance sensor to detecting and avoiding object in real-time.

Keywords : Electic Wheelchair, Obstacle Detection, YOLOvV4,
Distance Sensor, Security.
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