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ABSTRAK 

 

Nama   : Nizar Fadila Anhari 

Program Studi  : Teknik Informatika 

Judul : Trajectory Prediction Menggunakan Metode Kalman F i Filter S e 

b Sebagai Penilaian Risiko Tabrakan Pada Trem O t Otonom 

 

 Trem otonom adalah kendaraan LRV yang memiliki relnya sendiri di dalam 

kota. Kendaraan ini menggunakan berbagai macam sistem sebagai alat bantu 

pengemudi dalam mengoperasikannya. Salah satu sistem tersebut ialah prediksi 

lintasan. Prediksi lintasan berguna untuk memprediksi potensi tabrakan yang akan 

terjadi antara trem dengan objek bergerak (kendaraan lain atau pejalan kaki) di 

sekitarnya. Kalman filter merupakan salah satu algoritma pengolahan sinyal yang 

paling banyak digunakan. Pada penelitian ini, algoritma Kalman filter digunakan guna 

memprediksi lintasan suatu objek bergerak di sekitar trem. Informasi tersebut 

nantinya akan digunakan guna menghitung waktu ke tabrakan (TTC) dan jarak ke 

tabrakan (DTC) yang akan menentukan keputusan yang harus diambil dan dilakukan 

oleh trem.  

 

Kata Kunci : Kalman filter, Prediksi lintasan, Tabrakan, Trem otonom 
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ABSTRACT 

 

Name   : Nizar Fadila Anhari 

Department : Informatics Engineering 

Title : Trajectory Prediction Using Kalman Filter Methos As  CCollision 

RRisk Assessment On Autonomous Tram 

 

Autonomous tram is an LRV that have its own rail inside the city. This vehicle 

uses many different kind of systems to help its driver maneuvering the vehicle. One 

of those system is trajectory prediction. Trajectory prediction used to predict the 

collision risk between tram and other moving object (other vehicle or pedestrian) 

around it. Kalman filter is one of the most used signal processing algorithm. In this 

research, Kalman filter algorithm will be used to predict the trajectory of a moving 

object around tram. That information will be used to calculate the time to collision 

(TTC) and distance to collision (DTC) that will determine the decision tram should 

take. 

 

Keywords : Autonomous tram, Collision, Kalman filter, Trajectory prediction, 
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