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PENGOLAHAN CITRA DIGITAL PADA SENSOR KAMERA
SEBAGAI PENGENDALI ARAH GERAK
ROBOT LINE FOLLOWER

Abstrak Penelitian
Oleh : Didik Hariyanto

Penelitian ini bertujuan untuk membuat sistem (hardware dan
software) yang dapat digunakan untuk mengendalikan arah gerak
robot /ine follower dengan menggunakan sensor kamera.

Pembuatan sistem dalam penelitian ini dengan berdasarkan
metode rancang bangun hardware dan software. Dimana tahap awal
yang dilakukan adalah analisis, yang terdiri dari analisis kebutuhan
pemakai, analisis kerja dan analisis teknologi. Tahap selanjutnya
adalah perancangan atau desain yang meliputi desain blok diagram,
desain rangkaian elektronik dan desain diagram alir program
(flowchart). Setelah itu dilakukan tahap menterjemahkan modul-modul
hasil desain dengan menggunakan bahasa pemrograman ke dalam
bentuk aplikasi atau biasa disebut coding/implementation. Tahap
terakhir adalah pengujian sistem dengan menggunakan sistem
pengujian Black Box Testing.

Dari hasil pengujian dengan teknik Black Box Testing,
didapatkan hasil: a) Robot berhasil mengikuti jalur dengan jenis
lintasan diantaranya adalah lintasan lurus, lintasan berkelak-kelok,
lintasan melengkung ' lingkaran, dan lintasan berbelok ke Kiri
ataupun ke kanan dari sudut 90° kebawah; b) Untuk belokan dengan
derajat diatas 90° baik itu berbelok ke kiri maupun ke kanan, robot
tidak berhasil untuk mengikutinya; ¢) Robot belum mampu
mengendalikan arah gerak robot dengan menggunakan warna
background yang bervariasi, bukan sekedar warna hitam melainkan
juga warna hijau, biru, dan merah.



BAB 1
PENDAHULUAN

A. Latar Belakang

Perkembangan teknologi, khususnya di bidang komputer
telah sedemikian pesatnya dan sudah memberikan manfaat yang
besar ke segala bidang kehidupan. Bidang komputer sendiri terdiri
dari dua bagian besar, yaitu perangkat keras (hardware) dan
perangkat lunak (software). Baik itu hardware maupun software
telah mengalami perkembangan dan memberikan manfaat yang
besar bagi seluruh sektor kehidupan manusia.

Salah satu perkembangan di bidang software yang menarik
untuk dicermati adalah pemanfaatan multimedia dan aplikasinya
yang bisa dimanfaatkan untuk berbagai bidang pekerjaan maupun
pendidikan. Multimedia sendiri merupakan gabungan dari berbagai
macam media, yang diantaranya adalah teks, suara, citra atau
gambar, animasi dan lain sebagainya.

Citra atau gambar yang merupakan salah satu komponen
penting dalam multimedia sangat berperan dalam bidang komputer
terutama dalam hal menyajikan suatu informasi dalam bentuk
gambar atau visual. Penyajian informasi dalam bentuk gambar
akan didapatkan manfaat yang lebih dan dapat menggantikan
berbaris-baris susunan kalimat bila disajikan dalam bentuk teks.
Citra dapat menyajikan ciri unik atau informasi khusus yang
merupakan representasi dari obyek yang ada di dalamnya. Dengan
menggunakan sifat citra yang dapat merepresentasikan suatu
obyek, maka dapat dimanfaatkan sebagai suatu alat untuk
melakukan tugas-tugas tertentu dengan menggunakan citra
sebagai masukan atau input sistem. Sebelum dapat digunakan
secara langsung, citra harus diolah terlebih dahulu agar supaya

komputer sebagai pengambil keputusan dapat memahaminya.



Teknik seperti ini sering disebut dengan pengolahan citra (image
processing).

Banyak sekali permasalahan yang membutuhkan citra
sebagai masukan atau input sistem dikarenakan keterbatasan
manusia dalam hal kecepatan pemrosesan suatu algoritma,
masalah waktu, faktor emosi dan sebagainya. Salah satu sistem
yang membutuhkan citra sebagai masukannya adalah pada proses
kendali robot.

Teknologi robot dewasa ini berkembang dengan pesat.
Banyak bidang pekerjaan yang semula dikerjakan oleh manusia,
perlahan namun pasti sudah sebagian besar yang digantikan oleh
robot. Robot mampu mengerjakan suatu pekerjaan dengan tingkat
presisi yang sangat tinggi dan tidak mempunyai kelemahan pada
hal emosi, sehingga robot mampu bekerja secara terus-menerus
tanpa mengenal rasa lelah, suntuk, pusing dan sebagainya.

Di Indonesia, dimulai dari tingkat sekolah menengah
pertama sampai pada tingkat mahasiswa, banyak sekali
dipertandingkan kompetisi robot /ine follower. Kompetisi robot /ine
follower adalah pembuatan robot yang mempunyai kemampuan
untuk mengikuti jalur garis berwarna pada sebuah bidang
permukaan. Robot /ine follower yang dirancangbangun harus bisa
melakukan gerakan mengikuti jalur garis dengan tepat dan cepat,
pemenang diambil berdasarkan ketepatan robot mengikuti jalur
garis serta kecepatan dalam menyelesaikan satu putaran atau lebih
sesuai dengan peraturan yang dibuat.

Teknologi pada robot /ine follower biasanya memanfaatkan
sensor photo reflector, yang dipasang dua atau lebih dibagian
depan bawah robot. Jumlah photo reflector yang dipasang
mempengaruhi pola gerak dari robot, semakin banyak sensor
photo reflector yang digunakan akan semakin halus pola gerakan
robot. Namun di sisi lain, penggunaan sensor yang banyak akan

menjadikan algoritma pemrograman robot menjadi semakin rumit
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yang berujung proses komputasi pada mikrokontroller yang
digunakan akan semakin berat.

Salah satu alternatif penggunaan sensor adalah sensor
kamera. Sensor kamera dapat menghasilkan citra atau gambar
yang dapat merepresentasikan jalur garis dari lintasan robot.
Penggunaan sensor kamera layaknya mata bagi robot dalam
melihat dan menjadikan masukan bagi pengambilan keputusan
arah gerak robot. Dengan menggunakan pengolahan citra yang
tepat akan mampu memberikan pola citra yang baik dan bagus
untuk pengendalian robot.

Kemampuan robot yang mampu mengidentifikasi jalur garis
bukan hanya dibutuhkan dalam lomba tersebut, namun di dunia
industri juga sudah mulai diperhitungkan dan dipergunakan untuk
keperluan-keperluan khusus yang berkaitan dengan citra.

Berdasar uraian tersebut diatas, dapat diambil sebuah
kesimpulan bahwa kemampuan robot dalam hal mengidentifikasi
jalur garis dan kemudian digunakan untuk mengendalikan arah
gerak robot merupakan hal yang sangat penting dalam usahanya
untuk membantu pekerjaan manusia. Kemampuan untuk
mengidentifikasi  jalur garis lintasan tersebut coba untuk
diimplementasikan dalam bentuk prototipe hardware dan software

dalam penelitian ini.

. Identifikasi Masalah

Berdasarkan latar belakang diatas, maka dapat ditarik
identifikasi masalah sebagai berikut :
1. Identifikasi warna perlu dilakukan di bidang robot.
2. Robot harus mempunyai kemampuan untuk mengidentifikasi
warna jalur garis lintasan.
3. Kemampuan robot untuk mengidentifikasi warna jalur garis
lintasan harus didukung oleh penggunaan sensor dan metode

pemrograman yang baik.



C. Batasan Masalah
Berdasarkan identifikasi masalah serta dengan
memperhatikan keterbatasan waktu, tenaga, dan terutama biaya
maka permasalahan dibatasi pada hal-hal sebagai berikut :
1. Pengembangan hardware sistem dengan menggunakan sensor
kamera dan mikrokontroller.
2. Pengembangan software sistem agar mampu mengidentifikasi
warna jalur garis lintasan robot /ine follower.
3. Proses pengujian hardware dan software dengan menggunakan

sistem pengujian Black Box Testing.

D. Rumusan Masalah
Dari uraian di atas, maka dapat dirumuskan permasalahan
yang akan dipecahkan pada penelitian ini, yaitu :

1. Bagaimanakah mengembangkan sistem baik hardware dan
software yang mampu mengendalikan arah gerak robot /ine
follower dengan menggunakan sensor kamera ?

2. Bagaimana unjuk kerja sistem yang mampu mengendalikan
arah gerak robot line follower dengan menggunakan sensor

kamera ?

E. Tujuan Penelitian
Tujuan dari program ini adalah untuk merancang dan
membuat suatu aplikasi hardware dan software yang mampu
mengendalikan arah gerak robot [/ine follower dengan

menggunakan sensor kamera.

F. Manfaat Penelitian
Hasil penelitian ini diharapkan dapat digunakan sebagai titik
awal penggunaan sensor kamera pada sebuah mikrokontroller yang
mempunyai kemampuan untuk mengendalikan arah gerak robot

line follower dengan menggunakan sensor kamera.



