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ABSTRAK

Perkembangan tet ologi robot semfukin menunjukkan peningkntan yang

baik Bahtant sudah mencapai tahap dimana robot yang.licipla*tn hampir mitip

dengan manusia, baik dari segi prilaht, penampilan, kemamptan bahkun tara

berfkir. Salah sqtu kemamwan manwia yang banyak diterqpkqn ad. ah

kemampuan (lalam hal penglihatdn Llntuk merululang fungsi ini, kebanyakan

rcbot menggtnakan kaheta sebagai alat unluk ,nelihot. Ndmun berbeda dengqn

metq mahusia, kameto padL robot Perlu melalatkan berbagai proses pengoluhan

cilto untuk mendefhhikan obj e k yang dilihatnya.

Perta a, dilak kan ptoses segmentasi untuk memisahkan layer objek yang

diinginkan .lengan latal belakang lalu dilakukan pelabelan ,ottuk membedakan

ohiek yqng satu dengan objek lainnyo. Pada pelabelan juga dilakukzn

penghitungtn has pikset objek yang digwakan sebagai masuksn untuk motot d':

dalam htendeteksi obiek yang mendekati lobot sehingga tohot dapat melespo

dengan bergerak mundur untuk ,henghindari objek tersebut. Luqs Piksel obiek

juga digu aktn untuk melqhukan flterin9 telhadqp koise Detekti postst

dilakuk<tn unnk mendqrytkan tilik tengah objek yang me iadi mss kan bug

motor se/vo unluk mengendalikan perputdran kameta pado rcbot 
'lalam

men{racking pergerqkqn obielg sehingga seolah-olah krmeta pada robol mampu

mengowasi petgetakan obiek l1ntuk meng.ttw molor dc dan motor servo

digunakan seblmh miLrokontolet yditu miklokontrolel AT89C51. Pofi parulel

di4utwkan sebagai intedace uhluk komunikasi kamputer deLgan mibokonlroler

Pqdq penelilian ini, robot akan menltackinE pergerakan obiek ydng telah

terdeteksi sebag.ti obiek bergerak dan nenghindar ltqu bergeftlk mundur dltri

objek ysng mendekati rcboL

Berdasarkan pengujian don pengamatdn yang telah dilakukm maka bita

didapatkan tingkat keberhasilan robot sebesqr 100 o/o. Jutli'robot sudah dapat

men{racking darx merespon obiek dengah baik

Kata kunci : segmentasi, pelabelan, deteksi posisi, detel$i Serakqn' t'tcking

objeh motor sereo standar.



BAB I

PENDAEULUAN

1.1 Latar Belakang

Peningkatan kebutuhan manusia semakin menuntut peainel€lan teknologl,

hiil ini bisa dilihat dari semakir banyak digunakannya tetnoiogi yang berbasis

otohasi nntuk membantu kebutuhao manusi4 terutama dalarn bidabg

perindustrian, militer, keamanan dan laimya. Salah satu tel'nologi yang bcrbasis

otomasi tersebut ada.lah telioologi robot. Saal ini, teknologi robot menunjukkao

perkembangan yang bagus, bahkan sudah mencapai tahap dima[a robot yang

diciptakan hampir midp dengan manusi4 baik dari sesi prilahl, peoampilan,

kemampuan bahkan cara berfikjr [1i]-

Salah satu kemampuan manusia yang baoyak diterapkan pada rcbot adalah

kemampuau dalam hal penglihatan. Hal ini diduL:uog dengan perkcmbangaa

lekttologl computel rision dari image processing yang saaf ini senakilr

berkembang dengan sangat pesat. Selain ihr' juga ditunjang oleh kemajuan

teklologi mikoprosessor dan perkembangan mikroelekronik seperti WEB

t am{a dan Digircl Conera ll1f.

P&abakskaltyq compule,' r,i,rrbz mencoba menitu cam kerja sistem visual

manusia. Namun, sistem visual manusia sesunggubnya sangat kompleks. Mata

manusia langsung dapat meagenali dan mendefinisikan suatu obj€k dan lalal

belakangnya segem setelah mata menadgkap dan merekam suatu citra Bahkan

mata manusia dapat mengetahui pergerakan objek ketika ada objek yang bergerak

('berpindah tempal), sehingga manusia mampu menghildar jika melihat objek



membahayatan didnya. Hal ini berbeda dengart computer usi,z, dimana hasil

perekaman alat optik (tamera) lidak dapat la.'rgsuag dilerjemabkan, didefinisikan

dan dikenali oleh komputer atau sistem visual robot. Computer vision

membuhrhkan proses peDgolahar citra terlebih dahulq seperti segmentasi,

labelisasi, filtedsasi dan deteksi objek. Setelah itu baru memhuat keputusan

seperti rmtuk memandu pergerahan robot. Ioti dari permasalahan cornputel 'tisiotl

yaitu bagaimana cara agar komputer atau robot mempunyai persepsi yang sama

dengan mata manusia dalam mengamati sebuah objek dan mampu merespon

objek tersebut [9].

CuL:up banyak pelelitian dan tulisan yang mengambii topit yang berkaitan

dengan proscs compuler ision, terutama diguiakan pada robot mobil yang

mengglnakan karnera sebagai alat peBglihataDnya, diantaranya adalah :

Lauw Lim Un Tung, Resmaus Lim dan Budiman Lewa [13] dalam

jumalrya yang berjudul Robot Mobil Dettgan Sensor Kamerq Untuk Menelusuri

ialur Pada Maze yang membahas mengenai penggunaan kamera sebagai sernor

dari komput€r dalam menggerakkan robot mobil menelusuri jalur pada maze

IEEE yang mgllggurakan metoda segmentasi berdasarkan pama unhrk

mgmisahkan alas maze dao dinding maze dengan menggunakan sampel alas mazc

untuk rfenghasilkan yision image bagi robot mobll-

Thiang, Felix Pasila dan Agus Widian U2l dalam penetiliamrya yang

bequt\ul Kontrol Robot Mobil Penjejak Garis Bewama Dengan Memanfadtkan

Kaftera Sebogai Sensor . Penelitian ini nenjelaskan tedang penggunaan kamera

-rebagai sensor posisi pada kontrol robot nobil penjejak garis bcrwanla. Robot

mobil didesain untuk dapat mengikufi sehuah garis berwcma rtari sel'umpulan



garis-garis berwama yang ada. Sistem ini menerapkan metode kontrol ON-OFF

untuk m€ngontrol robot mengil:uti garis tersebut. Untuk pengolahao cifta

menggunakar beberapa metode sepedi Operasi Sobel daq tiresfrold.

Made Boyke Ismaya dan Kusprasapta Mutijarsa [6] pada penelitiannya

lang be{udul Robot Pehgikut Bolct Me gguhaka Sensor Kamera Berbtbis

Metodq Ope CV Cqms&f yang menjelaskan teltang suatu sist ra Autonofious

tr{obile Robot yatg dapat bergerak mengikuti objek berupa bo1a. Me totla Camshif

digunakan unhk mendeteksi bola pada lingkungan sekitamya. Sedargkan Untuk

proses pengolahan Qitra qenggunakarl cottpilg/ lv,licrqsoft Visual C++ 6 dengaa

menambahkan flrngsi-fu4si dai library Opeh Source Comltuter Vision

r OpenCY).

Agung Pang€stu IIaNen{t [4] dalam penelitiannya yang berjudul lplifur,\r

I|ebcam Untuk Meuqngkap Obyek llarna Merah Pada Robot Banteng Dalam

Permainon Matadot yan9 menjelaskan tentang pengontrolan gerakan robot

baoteng dalan suatu pemainan matador yang menggunakaa sensor kaoera uDtuk

loendeteksi warDa memh dan menggunakan segmentasi warna untuk proses

pengolah4n citrany4 Adapun perangkat lunak yang digunakan yaitu Microsoft

\ i<ual Basic 6.0.

Dalam bidang keamanan sering dibuat robot pengintai ataupun kamera

CCTV uatuk kepentingan keamanan manusia, namul kcamaran teftadap rcbot

tsngintai ataupun kamera CCTV tersebut belum terlalu diperhatikan. Salah satu

::nhrli keamanan terhadap robot pengintai ataupun kamera CCTV ini bisa berupa

i:sensitifamya terhadap adarya gerakaIr di sekitamya serta kemampuannya untu]r

::elghindar dari ancaman yang bergerak mendekatinya.



Berdasarteq hat-hal diatas, maka pemrlis tertarik untuk

mengimplemertasikan teknologJ. comp ter r'itio, tersebut pada ;ebuah robot

mobi1. Penuiis membuat robot mobil )tng paodai melihat dan mendeteksi obiek

bergerak yang berada di sekitanya (hal ini mem:njuttan kesensitifan rohot

terhadap geraLan), lalu objek yang telah dideteksi akan dirrachrg berd,a'sarkan

pergerakannya sehingga seolah-olah robol sedang mengawasi pergerakad objck,

Kemudian, robot mampu menghindar atau bergerak mundur jika mendeteksi

obiek bergerak mendekati robot.

1.2 Perumusan Masalah

Pada peneiitian ini akan dilakukan pendeteksian objek bergerak oleh robot

Hal id sangat berguna untuk penangkap.rn objek yatrg lebih dad sah\ karena yang

akan dipilih menjadi objek target adalah salah satu dad objek yaitu objek yang

bergerak saja dimana kondisi objek laimya diam. Sedangkan untuk kasu: objek

runggal maka objek t€mebutsyang langsung dipilih me{adi objektarget' --

Setelah objek dikenali (objek bergerak terdetek$i) selaDjutnya robot akan

mclakukan tracking tethadap petgerakan objek yang terdeteksi tersebut dan jika

terdeleksi objek yang ditracking bergerak mendekati robot mobil, maka robot

mobil akan membuat kq)utusan unhrk menghindar atau bergelrk nundur dali

objek yang bergerak mendekdtinya- Selaniii objek terdeteksi tidak bergerak ke

arah robot, maka robot hanya melalekan tracfting tetha ap objek tcrdeteksi

l--rsebut. Unhrk lebih jelasny4 dapat .lilih.t pada Bab IV (perancangan sisteo).

lJ Tujuan Penelitian

Penelitian tugas akhir ini berhrjua:r unhrk :

1 . Melatorkan deteksi terhadap objek bergerak menggunakan kamera" Unttrk



BAB VI

PENUTTJP

6.1 Simpulan

Berdasarkan hxil yang didapatkan dari ?malisa yang dilakukan dari

peoelitian tugas akhir ini, maka dapat disimpulkan beberapa ha1 sebagai beril':ut.

1. Robot telah mampu melal:ukan deteksi terhadap objek bergerak dan

mampu melahrkan rlackihg te^adap petgemkar objek yang dideteksi

tersebut.

2- Pada proses tacbing objek lnng terdeteksi. indikato/ tracl;.ng ber.:lga

perputamn molor seryo telah mampu melaloi<a, lrac,tilrg objek delrga!

menggerakkan kamera sehingga seolah-olali kamen mampu mcngilrrti

pergerakan objek yaog terdeteksi, dimsoa pada peoelitian ini untuk

seliap perubahan piksel titik tengah sebesa.r 1 0 piksel maka motor seNo

akan berubah sejauh 1".

3. Pada proses pendel€ksian objek yang bergemk mendekati robot,

perubahan luas piksel objek sebagai masukan bagi putaian motor dc

telah marnpu membuat robot seolab-olah merespon dengan hergerak

mundur atau menghindar saat objek bergerak mendekat ke arah robol

Robot akan merespoa dengan bergerak mundur ketika membaca luas

piksel objek berada dalam /arge yang ditctapkan yail.u untuk luas piksel

objel > 2.000 dan luas pilsel objek : 12.000 alau dengan jarak

maksimal objek ke robot kira-kira sejauh 97 cm.

4. Secara umurn, sistem yang dirancang pada penelitian ini dapat bekerja

seperti yang diharapka4 dimana oulput yang dihasilkan oleh sistem ini
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6.2

telah sama dengan inputnya. Dengan inteDsitas cahaya yaag cukup bisa

didapatkan persentase keberhasilan sebesar 100 % .

5. Uatuk kecepatan objek yang bergerak mendekat ke arah robot, harus

lebih rendah daiipada kecepatad robot agar objek tidak menabrak rotrot

sehingga robot mampu menghindari objek yang meodekat ke arahoya

dengan baik- Kecepatan robot sebesar 0,206 m-ls atau setara detrgan

20,6 cm/s.

Saran

Selelah melakr.*an penelirian tugas akbir ini maka unruk penclitidD dan

pengembangan penelitian- ini sslanjutnyq penulis menyaxankae beberapa hal

sebagai beriL:ut:

1. Dalarn melalcukan deteksi terhadap objek, pergemkan kamera tidak

hanya sebatas horizontal saja tapi juga mampu bergerak secara

vertikal. Untr:k itu, dapat mengguakan 2 buah motor servo untuk

mengendalikaa kamem bergerak horizontal dan vertikal. Namun,

kesulitarmya sangat membuhrhkao akurasi yang tepat rmtuk gemkan

horizontal dan vertikal tersebut.

Untuk pergerakan robo! dapat dibuat robot yang mampu bctgerak

maju mundur sekaligus. Jadi, lobot akan bergerak maju ketika objek

menjauhi rcbot dan iobot akan bergdak mundur ketika objek

mendekati robot sehingga senlah-olah lgrcipla jsrak yang konstan

antara robot dengaD objek-

Untuk penelitiar selanjutoya, dapat dikembargkan dengan membuat

robot yang tidak lagi membuhrhkao kabel yang terhnbung seperti tidak

3.
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lagi menggunakan power spply yatg n:astl' memanGatkan tafo dan

menggaotinya deogan peogguoaan baterai kerilg. Bahl,an diharapkan

dapat meirggunakiii teknologi vielerr dalam mengendalikan robot

seperti menggunakan karnera yang mgmiliki tekoologi 1rileless

sehilgga rdbot dapat dikendalikatr dari jarakjauh-

4- Untuk penelitian selanjuhy4 objek yang akan dideteksi juga dapat

berupa mimik wajah atau Cetetsi wajah sehiagga dapat dibuat robot

mobil yang dapat mendeteksi wajah manusia djmana rcbot akan

menaei<at ketii:a mendeteksi uajah yang dikenaliya dan menjauh

ketika mendet€ksi wajah yang tidak dikenaliaya.
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