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MOBILE ROBOT PENDETEKSI WARNA BOLA
DENGAN SENSOR KAMERA CMUCAM3

Abstrak Penelitian
Oleh : Didik Hariyanto, dkk

Mobile Robot Pelacak Objek Bola dengan Sensor Kamera
CMUCam3 adalah mobile robot yang dapat melacak objek bola
berdasarkan warna tertentu. Mobile robot ini dibuat bertujuan untuk
mengembangkan teknologi sensor kamera yang sedang tren bagi
kalangan robotika di Indonesia, baik dalam dunia hiburan, sistem
pertahanan dan keamanan serta dalam ajang Kontes Robot Indonesia,
Kontes Robot Cerdas Indonesia dan Kompetisi Muatan Roket
Indonesia.

Mobile robot ini dibuat dengan metode rancang bangun,
Perangkat pendukung dari mobile robot adalah mekanik, sistem
kendali, sistem sensor, dan aktuator. Bagian mekanik adalah kerangka
utama, roda penggerak yang terbuat dari acrylic dan alumunium.
Sistem kontrol menggunakan sebuah mikrokontroler AVR ATMega32
sebagai master. Sistem sensor yang digunakan yaitu menggunakan
sensor kamera CMUCam3 yang digunakan untuk melacak objek
sebuah bola. Aktuator menggunakan 2 buah motor DC sebagai
penggerak utama, dan berupa LED yang dipasang melingkar pada
kamera sebagai pencahayaan tambahan.

Pencahayaan tambahan pada mobile robot memiliki fungsi
khusus sehingga mobile robot dapat bekerja maksimal pada tempat
yang gelap maupun terang. Mobile robot telah berhasil melacak objek
dan mendekatinya baik didalam area kerja sensor maupun diluar area
kerja sensor, serta dapat bergerak mengikuti pergerakan objek bola.
Prosentase keberhasilan unjuk kerja mobile robot ini 85,7 %.

Kata kunci: Mobile robot, mikrokontroler, CMUCam3
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BAB 1
PENDAHULUAN

A. Latar Belakang
Keunggulan dalam bidang teknologi tak dapat dipungkiri
telah menjadikan kebanggaan negara-negara maju di dunia,
terutama dalam bidang robotika. Kecanggihan teknologi yang
dimiliki sangat berguna bagi berbagai sektor, diantaranya sistem
pertahanan dan keamanan, industri, bahkan kalangan residensial.
Dalam dunia robotika teknologi robot merupakan salah satu
teknologi yang dikembangkan dengan pesat dewasa ini. Salah
satunya pengembangan teknologi sensor, sensor merupakan
bagian penting pada sebuah robot yang fungsinya sama seperti
indra manusia yang ada pada sebuah robot, termasuk sebagai
mata sebuah robot yaitu dengan menggunakan sensor kamera.
Pengaturan robot dengan teknologi sensor kamera dibuat tidak
hanya untuk kebutuhan pemerintahan, pertahanan dan keamanan
tetapi juga untuk kebutuhan industri maupun hiburan seperti
mobile robot untuk pendeteksi warna suatu obyek termasuk bola.
Pada tugas akhir ini dibuat sebuah sistem “Mobile Robot
Pendeteksi Warna Bola dengan Sensor Kamera CMUCam3"” yang
akan menunjang dalam pencitraan suatu bola. Mobile robot ini
akan mendeteksi suatu obyek bola yang akan ditemuinya, dan
akan mendeteksi jarak maupun warna dari bola sehingga akan
menimbulkan reaksi sesuai dengan perintah program pada robot.
Sistem yang dikembangkan merupakan pengembangan dari
sebuah sensor robot dengan menggunakan kamera sehingga
nantinya dapat dikembangkan dan diimplementasikan pada dunia
pendidikan maupun pada dunia industri untuk mendeteksi suatu
produk tertentu, sehingga akan menjadi lebih efektif dan efisien

dalam proses produksi.



B. Identifikasi Masalah
Berdasarkan latar belakang masalah diatas, maka dapat
diidentifikasi masalah-masalah yang akan dibahas, yaitu:

1. Perancangan mobile robot dengan pendekatan mekatronik,
berupa rangkaian mekanik dan elektronik yang dapat
menggerakkan robot secara otomatis.

2. Perancangan pengembangan sensor kamera sebagai mata
robot agar dapat memberikan informasi kedudukan obyek yang
akan dideteksi.

3. Perancangan pemrograman (software) kontroler CMUCam3,
agar dapat memberikan unjuk kerja yang maksimal dalam
pembacaan sensor kamera untuk mengenali bentuk dan warna
suatu bola.

4. Analisis pengendalian robot dengan berbagai ganguan dari luar.

C. Batasan Masalah
Secara garis besar rancangan Mobile Robot Pendeteksi

Warna Bola Dengan Sensor CMUCam3 ini dirancang dalam bentuk

yang minimalis, sehingga memiliki keterbatasan tertentu,

diantaranya :

1. Hanya dapat mendeteksi bentuk dan ukuran tertentu sebuah
bola, sesuai area kerja sensor.

2. Perancangan kontrol meliputi perangkat keras (hardware) dan
perangkat lunak (software) sebagai pengatur seluruh
komponen dalam membentuk fungsi kerja menggunakan
mikrokontroller.

3. Pembuatan mekanik robot yang sederhana, hanya digunakan
sebagai prototipe untuk diimplementasikan dalam dunia

industri.



. Rumusan Masalah
1.

Bagaimana desain mekanik dan elektronik dengan sensor
kamera secara otomatis untuk mendeteksi sebuah bola?
Bagaimana rancangan software robot agar dapat mendeteksi
bentuk, ukuran dan warna sebuah bola?

Bagaimana kinerja robot pada saat mendeteksi bola?
Bagaimana unjuk Kkerja dari robot yang bekerja secara

otomatis?

. Tujuan Penelitian

Tujuan dari pembuatan alat ini adalah :

1.

Membuat desain mobile robot pendeteksi warna bola dengan
sensor kamera CMUCam3.

Mengetahui kinerja mobile robot pada saat mendeteksi bola.
Mengetahui unjuk kerja mobile robot yang dikendalikan secara

otomatis ketika terkena berbagai gangguan dari luar.

. Manfaat Penelitian

Manfaat dari pembuatan mobile robot pendeteksi warna

bola dengan sensor kamera ini adalah :

1.

Sebagai sarana pelaksanaan penelitian yang dapat menambah
pengetahuan dan pengalaman dibidang robotika terutama
dalam bidang pencitraan dengan kamera.

Menjadi sarana penelitian bagi perkembangan teknologi
pencitraan dengan kamera di bidang industri.

Dapat bermanfaat bagi dunia pendidikan diluar kampus dalam
bidang iptek maupun bagi anak-anak dalam dunia hiburan.
Menjadi parameter perkembangan teknologi robotika di fakultas

Teknik Universitas Negeri Yogyakarta.



