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ABSTRAK 
 

 Kursi roda merupakan alat bantu mobilitas yang umum bagi 

individu yang menyandang disabilitas. Beban kursi roda tidaklah ringan, 

sehingga membutuhkan tenaga yang ekstra yang menyebabkan 

penurunan efisiensi pekerjaan dari penuntun. Dalam penelitian ini, 

peneliti mengusulkan penggunaan metode YOLOv5 (You Look Only 

Once versi 5) untuk mampu mengikuti penuntun pada kursi roda pintar 

ini. YOLO merupakan algoritma deteksi objek secara real-time dan 

YOLOv5 merupakan salah satu versi dari YOLO yang dirilis di tahun 

2020 oleh ultralytics. Fitur kursi roda pintar ini ialah mampu mengikuti 

pergerakan penuntun yang bergerak lurus, kiri, kanan, lalu akan berhenti 

jika tidak ada penuntun atau orang yang terdeteksi dan behenti juga jika 

penuntun berada zona ekstrem, yaitu pada bagian kiri atau kanan terluar 

dari bidang pandang kamera. Dalam penelitian ini, YOLOv5 sudah 

menyediakan model untuk  melakukan training data. Framework PyTorch 

berfungsi membangun dan melatih model deteksi objek. Dalam pengujian 

penelitian ini, menunjukkan bahwa kursi roda pintar mampu mengikuti 

penuntun berdasarkan posisi penuntun dengan akurat. Penelitian ini 

menunjukkan kemampuan YOLOv5 dalam membantu kursi roda pintar 

mengikuti penuntun, dan peneliti yakin bahwa metode ini memiliki 

potensi besar dalam memperbaiki masalah mobilitas sehari-hari bagi 

pengguna kursi roda. 

Kata kunci: Kursi Roda Pintar, Human Following, Yolov5, PyTorch, 

Mobilitas, Navigasi Otomatis 
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ABSTRACT 
 

 A wheelchair is a common mobility aid for individuals with 

disabilities. The weight of a wheelchair is not light, requiring extra effort 

from the guide, which can decrease work efficiency. In this study, the 

researchers propose the use of the YOLOv5 (You Look Only Once 

version 5) method to enable a smart wheelchair to follow the guide. 

YOLO is a real-time object detection algorithm, and YOLOv5 is one of 

the versions of YOLO released in 2020 by Ultralytics. The smart 

wheelchair's feature is the ability to follow the guide's movements when 

they move straight, left, or right, and it will stop if no guide or person is 

detected or if the guide is in an extreme zone, i.e., at the outer left or right 

edge of the camera's field of view. In this study, YOLOv5 provided a 

model for data training. The PyTorch framework was used to build and 

train the object detection model. The test results in this research show that 

the smart wheelchair can accurately follow the guide based on the guide's 

position. This study demonstrates YOLOv5's ability to assist the smart 

wheelchair in following a guide, and the researchers believe that this 

method holds great potential for improving the daily mobility challenges 

faced by wheelchair users 

Keywords: Smart Wheelchair, Human Following, Yolov5, PyTorch, 

Mobility, Autonomous Navigation. 
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