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ABSTRAK 
 

DETEKSI OBJEK MENGGUNAKAN METODE 
YOLOV3 UNTUK MENDUKUNG SISTEM 

KEAMANAN PADA PENGENDALIAN KURSI RODA 
ELEKTRIK 

 
Wahyu Krisna Wijaya, NIM: 1912077 

Dosen Pembimbing 1: Dr. Eng. I Komang Somawirata, ST. MT. 
Dosen Pembimbing 2: Radimas Putra Muhammad Davi Labib, ST., 

MT. 
 

Sistem pengolahan citra merupakan sistem yang telah 
dikembangkan hingga saat ini. Dengan menggunakan sistem pengolahan 
citra, sebuah gambar dapat diproses menjadi sebuah informasi yang 
dibutuhkan. Pada penelitian ini, dibuat sebuah sistem pengolahan citra 
menggunakan algoritma You Only Look Once (YOLOV3) yang 
merupakan salah satu bagian dari Convolutional Neural Network 
(CNN). Sistem ini dapat diterapkanpada kursi roda elektrik, khususnya 
untuk pendeteksian objek dari permukaan jalan yang dilaluinya.  

Sistem yang akan dibuat ini adalah dengan mendeteksi kondisi 
objek yang ada di depan kursi roda menggunakan pengolahan citra 
dengan metode algoritma You Only Look Once (YOLOV3) sebagai 
pendukung sistem keamanan pada kursi roda elektrik. Jadi ketika kursi 
roda berjalan, akan sekaligus mendeteksi halangan yang ada di 
depannya. Kemudian, hasil pendeteksiannya akan ditampilkan pada 
layar monitor yang berada di depan pengemudi. Hasilnya, sistem 
pengolahan citra memiliki dapat mendeteksi objek dengan cukup baik. 
Selain itu, hasil pendeteksian juga bisa digunakan untuk kontrol kendali 
dari pergerakan kursi roda elektrik. 
 
Kata Kunci—Pengolahan Citra, YOLO, CNN, Kursi Roda  
Elektrik, Sistem Kemananan. 
  



 
 

 
 

ABSTRACT 
 

DETEKSI OBJEK MENGGUNAKAN METODE 
YOLOV3 UNTUK MENDUKUNG SISTEM 

KEAMANAN PADA PENGENDALIAN KURSI RODA 
ELEKTRIK 

 
Wahyu Krisna Wijaya, NIM: 1912077 

Dosen Pembimbing 1: Dr. Eng. I Komang Somawirata, ST. MT. 
Dosen Pembimbing 2: Radimas Putra Muhammad Davi Labib, ST., 

MT. 
 

The image processing system is a system that has been developed 
to date. By using an image processing system, an image can be 
processed into the required information. In this research, an image 
processing system was created using the You Only Look Once (YOLO 
V3 ) algorithm which is one part of the Convolutional Neural Network 
(CNN). This system can be applied to electric wheelchairs, especially 
for detecting objects from the road surface they are traveling on. 

The system that will be created is to detect the condition of 
objects in front of the wheelchair using image processing with the You 
Only Look Once (YOLO V3 ) algorithm method as a support for the 
security system for electric wheelchairs. So when the wheelchair moves, 
it will simultaneously detect obstacles in front of it. Then, the detection 
results will be displayed on the monitor screen in front of the driver. As 
a result, the image processing system can detect objects quite well. 
Apart from that, the detection results can also be used to control the 
movement of electric wheelchairs. 
 
Keywords—Image Processing, YOLO, CNN, Wheelchair 
Electrical, Security Systems. 
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