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ABSTRAK

Kemajuan teknologi telah banyak memberikan kontribusi akan kemudahan
pengenalan informasi pada suatu objek terutama pada teknologi multimedia dan
informasi. Salah satunya adalah object tracking pada sebuah video atau kamera
digital, yang mampu mengenali dan mengikuti objek berdasarkan parameter
tertenti. Dalam penelitian ini parameter yang digunakan adalah warna objek.
Objek vane akan di-tracking adalah warna merah, hijau, biru, dan kuning.

Dasar dari object tracking adalah segmentasi vang berfungsi memisahkan
latar belakang dengan objek yang diinginkan, yaitu menggunakan metode
muliilevel color thresholding pada ruang warna HSI (hue, saturation and
intensity). Kemudian dilanjutkan dengan proses pelabelan untuk memberikan
tanda pengenal pada objek. Pelabelan pada frame berukuran 320x240 piksel ini
menghasilkan informasi-informasi penting vang terkandung pada objek seperti
wkuran dan posisi. Ukuran objel berguna watuk input bagi respon mobil robot
oleh motor de, sedangkan posisi objek berguna untuk input bagi respon motor
serva sebagai penggerak kamera dan roda depan vang bergerak horizontal.
Input untuk motor servo dan motor de diberikan oleh mikrokontroler ATS9C51
yang dihubungkan dengan computer menggunakan interface port parallel.

Pengujian dan pengamatan yang telah dilakukan dengan memvariasikan
kemurnian warna objek dimana persentase keberhasilan mobil robot dalam men-
tracking objek mencapai 83,33 %. Hal ini menunjukan balwa sistem ini telah
bekerja dengan baik

Ratakunci: segmentasi, pelabelan, HS1, object tracking, motor servo.motor de




BAB1

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Seinng dengan perkembangan zaman, kebutuhan manusia dalam bidang
“=mologi semakin meningkat, Hal ini dengan sendirinya mendorong dunia
=imolog berkembang dengan pesat, maka banyak pekerjaan yang semula
Zoziuian oleh manusia kini dapat digantikan dengan sebuah peralatan otomatis.
Sa=n satu teknologi tersebut adalah pekerjaan mengikuti objek (object tracking)
sergerzk. Mata manusia adalah sistem visual yang sangat kompleks. Proses
se==i=man dan pengenalan objek (object recognition) berada dalam satu sistem
vame =uh. sehingga mata manusia dapat langsung mengenali dan mendefinisikan
smex seria latar belakangnya segera setelah mata menangkap dan  merekam
Swamo=n suatu citra. Bahkan mata manusia dapat mengetahui pergerakan objek
S adz objek yang bergerak (berpindah tempat). Hal ini berbeda dengan sistem
‘e mesin (machine vision), hasil perekaman alat optik tidak dapat langsung
Sememankan, didefinisikan dan dikenali oleh mesin (komputer atau sistem visual
Toech . Disind osistem visual mesin membutuhkan proses pengolahan terlebih
s ).

Computer Vision mempunyai tujuan utama untuk membuat keputusan
Smme cerounaz tentang fisik nyata objek dan tentang pemandanpan berdasarkan
moee veme didapat dari osensor. Singkatnya, Computer Vision  membangun

s=mess —esin pandai yang dapat melihat dan mempunyai persepsi vang sama

Sememe —eta manusia. Selain itu, computer vision juga dikenal sebagai proses




znalisa dan pengolahan urutan video (video sequences) pada video processing|2).
Video merupakan kumpulan gambar-gambar diam (frame) vang digerakkan
dengan Kecepatan tertentu.schingga terciptalah suatu ilustrasi pergerakan seperti
pergerakan dalam keadaan nyata.

Dasar dan ehbject fracking adalah segmentasi. Segmentasi pada video
merupakan proses pemisahan (separation) terhadap daerah atau bagian-bagian
‘ementu pada video. dimana bagian-bagian tersebut memiliki homogenitas dalam
“eherapa scgi utama, diantaranya gerak, tekstur, wamna, intensitas dan spatio-
‘emporal. Bagian-bagian tersebul bersifat unik, jadi berbeda dengan bagian
somogen vang lain, Selanjutnya dari bagian-bagian ini bisa ditemukan korelasi
===u kaitan dengan objek dengan latar [3].

Berkaitan dengan segmentasi dan proses fracking object pada video.telah
“owup banyak wlisan dan penelitan yang dilakukan, diantaranya adalah :
Heagliang Li dan King N. Ngan dalam tulisanya “Auwtomatic Video
“eementation and Tracking for Content-Based Application”. Menggunakan
Tetode spatio-temporal untuk memisahkan objek. Segmentasi spatial digunakan
s menentukan kontur objek secara akurat berdasarkan kedekatan properti
mase -piksel pada sebuah frame. Namun, karena kompleksitas komputasi yvang
“mee odak memungkinkan menggunakan segmentasi ini pada tiap frame.
Setimzea segmentasi spatial dilakukan hanya pada frame pertama atau key frame.
Sesmowan segmentasi temporal digunakan untuk mendeteksi perubahan (change
Sesecsonm) ntensitas, gerak dan tepi objek (ebject boundary) antara sebuah frame

“emesn rome berikutnyal4]. Kuk-Jin Yoon and In-So Kweon dalam jumalnya

smme semudul “Moving Object Segmentation Algorithm for Human-like Vision




BAB VI
PENUTUP
6.1 Simpulan
Berdasarkan analisa terhadap hasil vang didapat. maka dapat simpulkan
sebagai berikut.

1. Perancangan posisi motor servo sebagai penggerak kamera dan roda depan
dan motor de  sebagai  penggerak mobil robot yang diatur oleh
mikrokontrolel  AT89C51  yang  dihubungkan  dengan  komputer
menggunakan interface port parallel. telah berhasil dilakukan sehingga
mobil robot dapat digunakan untuk proses rracking objek.

2. Program yang telah dibuat dalam peneltian ini telah dapat mendeteksi objek
berdasarkan warna, dan memberikan input pada mobil robot untuk
melakukan fracking objek .

3. Motor servo telah mampu melakukan fracking objek dengan menggerakkan
kamera schingga seolah-olah kamera mengikuti objek. serta motor dc telah
mampu menggerakan mobil robot dalam melakukan proses tracking objek
sehingga mobil robot bergerak mendekati objek.

6.2 Saran
Untuk penelitian dan pengembangan sistem ini selanjutnya. penulis
menyarankan beberapa hal sebagai bernkut:

1. Metode segmentasi multi level color thresholding ini belum dapat dikatakan

sempurna. Oleh sebab itu untuk penelitian selanjutnya diharapkan dapat

dikembangkan lagi metode-metode segmentasi yang lain .
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