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ABSTRAK

Teknologi pengenalan ucapan saat ini telah mengalgrkembangan yang cukup
pesat, dan berbagai aplikasi telah di hasilkan dsanya perintah dan pengontrolan gerak
sistem dengan suara. Pada tugas akhir ini dikemkangsuatu sistem robot yang dapat
mendengar, melihat dan memberi respon sesuai katg giucapkan. Proses pengenalan
ucapan menggunakan Linear Predictive Cepstral Goefft (LPCC) sebagai ekstraksi ciri
dan Hidden Markov Model (HMM) untuk pengenalan pelaara. Pada tugas akhir ini
setelah kata dikenali, robot mobil akan melakukacking objek berdasarkan ukuran yaitu
besar, sedang, dan kecil. Ukuran objek tersebuamhtkan dari perhitungan jumlah pixel
masing-masing objek. Robot mobil menggunakan wetekasebagai proses penangkapan
objek yang dilihatnya. Selanjutnya, objek terselltin disegmentasi dengan metode
multilevel thresholding pada ruang warna RGB untokmbedakan antara objek dengan
backgroundnya. Keluaran dari sistem robot mobil dithiubungkan ke motor servo standar
sebagai penggerak kamera dalam proses trackingkoBjeluaran sistem ini berupa gerakan
horizontal kamera dan respon maju yang dilakukabotomobil berdasarkan kata yang
dikenali.

Hasil pengujian untuk pengenalan ucapan terlatibesar 100%, kemudian sumber
terlatih sebesar 91,11% dan untuk sumber tidak tiiilasebesar 80,67%. Sedangkan
pengujian dan pengamatan untuk tracking objek beadean kata yang dikenali didapatkan
tingkat keberhasilan sebesar 100 %. Oleh karenalé&pat disimpulkan bahwa robot dapat
mendengar, melihat dan membedakan objek sesuaamkur

Kata kunci : pengenalan ucapan LPCC, HMM, penjahjek, ukuran



BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Pada prinsipnya teknologi dikembangkan untuk memhblz atau sarana yang dapat
membantu dan memberi kemudahan bagi manusia untellekokan kegiatan dalam
hidupnya. Seiring dengan perkembangan teknologi,nusia selalu menginginkan
peningkatan kualitas dan kepraktisan dari alat-edegebut. Oleh karena itu, dibentuklah
mesin-mesin yang dapat berinteraksi dengan manbekaologi ini disebut teknolodiuman
maching10].

Teknologihuman machindertujuan menciptakan mesin yang memiliki kemampua
mengartikan informasi yang diucapkan manusia, maak sesuai dengan informasi tersebut.
Dengan kata lain menciptakan suatu mesin yang dsgratteraksi dengan manusia melalui
suara. Upaya atau penelitian kearah tersebut netsip dilakukan untuk mendapatkan hasil
yang maksimal. Salah satu penelitian tentang si&paech researchjang berperan dalam
teknologihuman machinadalahAutomatic Speech RecognitihSR )[10].

Banyak aplikasi yang telah dihasilkan seiring dengerkembangan metode dan proses
pada sistem pengenalan ucapan. Salah satunya agdildisi untuk mengendalikan robot.
Beberapa penelitian dibidargpeech processingliantaranya adalal:ukman Herlim[19]
dalam tugas akhirnya yang berjudRéngenalan Kata Dengan Menggunakan Fuzzy Logic
Untuk Menggerakkan Robot Mobilhiang[7] dalam jurnalnya yang berjuduhplementasi
Sistem Pengenalan kata pada Mikrokontroller Kel@ak§CS51 Dhanny Wijaya[21] dalam
tugas akhirnya yang berjuduimplementasi Pengenalan Kata Pada ATmegal62 Untuk
MengontrolGerak Robot Mobil. Menggunakan metddaear Predicting CodindLPC) dan

Hidden Markov Mode(HMM). Wanto[5] dalam tugas akhirnya yang berjudiplementasi



Pengenalan Kata Dengan Menggunakan LPC dan HMM kiengontrol Gerak Robot
Mobil.

Perkembangan teknologi yang memanfaatkan sinyalrasusejalan dengan
perkembangan teknologi pengenalan informasi sisiemal mesin hachine vision)Visual
mesin merupakan salah satu fasilitas yang dibeniesia mesin untuk dapat mengenali area
disekitarnya layaknya visual manusia, dan mempupgasepsi yang sama dengan mata
manusia dalam mengamati sebuah objek. Teknologualvignesin ini dapat lebih
dikembangkan seperti memiliki kemampuan untuk dapamgikuti objek @bject tracking
bergerak atau mengetahui posisi objek berdasamameter-parameter tertentu[28].

Sistem visual mesin berbeda dengan visual manos#a manusia langsung dapat
mengenali dan mendefinisikan suatu objek dan laglakangnya segera setelah mata
menangkap dan merekam suatu citra. Pada sistenal visesin fnhachine visio)) hasil
perekaman alat optik tidak dapat langsung diterféqan, didefinisikan dan dikenali oleh
mesin (komputer atau sistem visual robotik). Sistésual mesin membutuhkan proses
pengolahan terlebih dahulu, salah satu proses [@rajo yang harus dilakukan sebelum
proses pengenalan objek adalah segmentasi[28].

Telah cukup banyak penelitian dan tulisan yanggaeibil topik mengenai segmentasi,
diantaranya adalahFatih Murat Porikli[29] dalam jurnalnya yang berjud\viideo Object
Segmentation by volume Growing Feature-Based MoEstimator membahas mengenai
algoritma segmentasi video yang menggabungkan segeielaerah berbasiskan warna pada
perkiraan gerakan berdasarkan fititexandre R.J. Francois and Gerard G. Medioni[27]
dalam jurnalnya yang berjuduAdaptive Color Background  ModelindReal-Time
Segmentation of Video Streayang membahasegmentation and real-time background
modelingyang bekerja pada ruang warna HINué-Saturation-Value dan RGB Red-

Green-Blug. Kuk-Jin Yoon and In-So Kweon[32] dalam jurnal berjuduMoving Object



Segmentation Algorithm for Human-like Vision Systemmbahas segmentasi visi sistem
yang bekerja layaknya sistem visual manu3iammy Afrizal[23] dalam tugas akhirnya
yang berjudulObject Tracking pada Gerakan Vertikal dan HorizdrBardasarkan Seleksi
Ukuran yang membahas tentang proseacking objek menggunakarwebcam statis
kemudian ditampilkan dalam bentuk indikator dot nka®x12 yang dikendalikan oleh
mikrokontroler. Ikhlag[18] dalam tugas akhirnya yang berjudiracking Gerakan Objek
Berdasarkan Seleksi Ukuran Menggunakan Metode Mwdti Thresholdingyang membahas
tentangracking objek ukuran dengan indikator dot matrik. Padaepean [19], [7], [21], [5]
hanya mengontrol gerak robot dengan suara sebagkasi command and controbada
automatic speech recognition Sedangkan penelitian [29],[27],[32],[23],[18] han
melakukan penelitian tentamgage processingntuk mentracking objek.

Berdasarkan penelitian diatas, pada tugas akhdilmiat suatu sistem yang terdiri atas
gabungan pengenalan ucapaspeech recognitign dan pengolahan gambaimage
processingkehingga dapat dibentuk sebuah robot mobil yangtdapndengar, melihat, dan
membedakan ukuran dan bergerak sesuai perintah.

1.2 Rumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang diatas, maka rumusaalamadalam penelitian ini adalah
bagaimana mengembangkan robot mobil yang mampu engad melihat, membedakan

ukuran objek, memberi respon dan dikendalikan desgara.

1.3 Tujuan Penelitian

Penelitian ini bertujuan untuk :
1. Pembuatan sistem pengenalan kata yang diimplenikamapada personal komputer
sebagai pengolah data dengan metoithear Predictive Cepstral Coefficierft PCC)

danHidden Markov Mode{HMM).



2. Merancang suatu sistem yang dapat mengendalikagenadtan robot mobil dengan
menggunakan perintah suara manusia, untuk mendetgkk berdasarkan ukurannya.
3. Merancang motor servo sebagai penggerak kameraaskoegsung melaluinterface

port paralel menggunakan mikrokontroler AT89C51.

1.3 Manfaat penelitian
Dari sistemtracking objek berdasarkan ukuran ini, ada banyak manfaag ylapat

diambil, diantaranya :

1. Dapat dijadikan sebagai salah satu referensi waplikasiobject tracking
3-dimensi pada suative videodigital secara langsung melalui aplikdgkling voice
2. Aplikasi ini dapat digunakan dalam berbagai bidsegerti:
a. Pembuatan sistem pengontrolan alat dengan suara.
b. Pengamatan target secara langsung dan otomatikaamdaa pengintai.

c. Sebagai sistem audio-visual pada robot cerdas.

1.4 Batasan M asalah

Untuk mengarahkan pokok permasalahan dalam pemeiiti, penulis mengambil
batasan pembahasan sebagai berikut :
1. Sistem pengenalan ucapan ini menggunakan jenisted word recognitiordengan
singleobservasi.
2. Kata yang dapat dikenali yaitu besar, sedangkdaih
3. Metode yang digunakan untuk ekstraksi parametelaadaPCC dan pengenalan kata
adalahHidden Markov Modedipe bakis model.
4. Jenis kamera yang digunakan adalah kamera tungga web camerayang dengan

resolusi video adalah 320x240 piksel, denfgame rate30 fps.



5. Warna latar belakang dan objek harus berbeda dsap sebjek hanya memiliki satu
warna dan objek yang diamati tidak lari dari pamdankamera.

6. Softwareyang dipakai dalam pemrograman ini adalah Matl@bl 7Visual C++ 6.0 dan
assembler

7. Mikrokontroler yang dipakai adalah jenis AT89C5Ingan menggunakan komunikasi
paralel.

8. Indikator deteksi objek adalah pergerakan robotihméndekati objek

9. Pergerakan robot mobil menggunakan motor DC, sd@dengntuk pergerakan web
camera menggunakan motor servo dc standar 180

1.5 Sistematika Penulisan

Tugas akhir ini disusun dengan sistematika seldaagéiut :
1. Bab | Pendahuluan
Bab ini berisi latar belakang penelitian, perunmusaasalah, tujuan penelitian,
manfaat penelitian, batasan masalah, proseduripanelan sistematika penulisan.
2. Bab Il Tinjauan Pustaka
Bab ini berisi teori dasar yang mendukung pemelitugas akhir ini.
3. Bab Il Metodologi Penelitian
Bab ini berisi metode yang digunakan dalam peaslityang meliputi jenis
penelitian, sampel penelitian, dan teknik anaksgem.
4. Bab IV Perancangan Sistem
Bab ini berisi penjelasan mengenai sistem yang akeancang. Tahapan pada
rancangan sistem, desain perangkat keras, dangiatdanak.
5. Bab V Analisis Hasil dan Pembahasan
Bab ini akan berisi analisis terhadap hasil kerggem dan keluaran yang diperoleh

dari pengujian sistem itu sendiri.



6. Bab VI Penutup
Bab terakhir berisi simpulan dari hasil penelitidan saran yang disampaikan

berdasarkan hasil analisis dan pembahasan dafitmene



BAB VI
PENUTUP

6.1 Simpulan
Berdasarkan hasil yang didapatkan dan analisa gidakukan dari penelitian tugas

akhir ini, maka dapat disimpulkan beberapa hal gaitdzerikut:

1. Hasil pengujian untuk pengenalan ucapan terlatires@ 100%, sumber terlatih
sebesar 91,11% dan untuk sumber tidak dilatih sel38567 % .

2. Sistem tracking objek yang dilakukan dan respon robot mobil tedpadbjek
berdasarkan kata yang dikenali ini dapat bekeparseyang diharapkan, sistem bisa
membedakan ukuran dengan tingkat keberhasilan 100%.

3. Mediatrackingberupa motor servo dc dan motor dc telah mampukuledatracking
objek dengan menggerakkan kamera sehingga kamenpumaembaca posisi objek,
dan respon maju yang dilakukan membuktikan motornDdnpu mempertahan titik

tengah objek untuk sama dengan titik tenfgaime

6.2 Saran
Untuk penelitian dan pengembangan sistem ini saiayg, penulis menyarankan

beberapa hal sebagai berikut:

1. Sistem pengolahan ucapan yang dibuat pada peneiitigoerlu dikembangkan
sehingga nantinya dapat melakukan pengenalan uoczan lebih baik, model
ucapan yang dilakukan selanjutnya bersiiattiple observation

2. Aplikasi yang menggunakan pengolahan sinyal ucapéwk menggerakkan suatu
sistem atau kontrol gerak, penelitian selanjutniga lmenggunakan datanline

(langsung).



. Dalam melakukan deteksi terhadap objek, pergerk&arera tidak hanya sebatas
horizontal saja tapi juga mampu bergerak secat#saer
. Kondisi untuk robot mobil agar dapat bergerak flekk dengan menggunakan

komunikasi tanpa kabelfreless.
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