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ABSTRAK 

Image Processing  atau sering disebut dengan pengolahan citra digital merupakan 

metode yang digunakan untuk mengolah atau memproses dari gambar asli  

sehingga menghasilkan gambar lain yang sesuai dengan kebutuhan. Tujuan 

penelitian ini adalah menggabungkan teknologi image processing dengan 

teknologi medis. Merancang sebuah navigasi kursi roda berdasarkan pergerakan 

bola mata. Webcam digunakan untuk input video (real time) yang mengambil 

objek mata. Deteksi pergerakan bola mata dengan menggunakan penggabungan 

metode deteksi  Hough Transform. Sistem bekerja  pada intensitas cahaya antara 

10 – 100 lumen. Pengujian alat pada 10 - 48,9 lumen dengan tingkat keberhasilan  

100 %. Pada 84,2 lumen dengan tingkat keberhasilan  80 % - 100 %. Pada 115,8 

lumen dengan tingkat keberhasilan  0 % - 30 %. 

 

Kata kunci : Navigasi kursi Roda, Webcam, Hough Transform, lumen.  

  



ix 
 

DESIGN AND BUILD  WHEELCHAIR’S NAVIGATION BASED IMAGE 

PROCESSING WITH SAFETY DISTANCE SYSTEM  

 

Mohamad Hari Setiawan 

College Student of Department of Electrical Engineering 

Engineering Faculty, Jember University 

 

ABSTRACT 

Image Processing or often referred to a digital image processing is a method that 

used to process of the original image to produce another image that as your needs. 

The purpose of this study is to combine the image processing technology with the 

medicals. The designing of a wheel chair navigation based on a  right eye movement, 

which the input system was used a webcam for video input (real time) that takes the 

eye objects. The detection of a right eye movement by using a method of Hough 

Transform. The system works to the light intensity at 10 to 100 lumens. At 10 to 48,9 

lumens, the successfully level was rate at range of 100 %. At 84,2 lumens,  the 

successfully level was rate at range of 80 % to 100 %. At 115,8 lumens,  the 

successfully level was rate at range of 0 % to 30 %. 

 

 

Keywords: WheelChair’s Navigation, Webcam, Hough Transform, lumens. 
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Rancang Bangun Navigasi Kursi Roda Berbasis Image Processing Dilengkapi 

Dengan Safety Distance System; Mohamad Hari Setiawan, 111910201113; 2014:  

47 halaman; Jurusan Teknik Elektro Fakultas Teknik Universitas Jember. 

 

 Sistem navigasi kursi roda merupakan sebuah sistem yang digunakan untuk 

mengendalikan pergerakan kursi roda secara otomatis. Hasil dari keputusan sebuah 

navigasi kursi roda diantaranya maju, mundur, belok kanan, belok kiri dan berhenti. 

Untuk jenis kursi roda otomatis, pergerakannya berdasarkan kondisi masukan sensor-

sensor yang digunakan.  

Image Processing  atau sering disebut dengan pengolahan citra digital 

merupakan metode yang digunakan untuk mengolah atau memproses dari gambar asli  

sehingga menghasilkan gambar lain yang sesuai dengan kebutuhan. Yang perlu 

diperhatikan pada deteksi tepi adalah pengaturan batas bawah threshold dan batas 

atas threshold. Hough transform adalah standar algoritma pada computer vision yang 

digunakan untuk menentukan parameter objek geometri sederhana seperti garis dan 

lingkaran pada citra. Hough transform pada citra iris dapat digunakan untuk 

mengisolasi lokasi citra iris  dari bagian lainnya seperti pupil. Proses yang dilakukan 

adalah dengan mengambil parameter lingkaran yang melalui setiap titik pada citra 

tepi hasil pendeteksian tepi.   

Pengujian alat pada 10 - 48,9 lumen dengan tingkat keberhasilan  100 %. Pada 

84,2 lumen dengan tingkat keberhasilan  80 % - 100 %. Pada 115,8 lumen dengan 

tingkat keberhasilan  0 % - 30 %. Sistem ini dapat bekerja antara range 10 – 100 

lumen. Untuk sistem pengaman, ditentukan pada jarak 40 cm untuk pengereman 

secara otomatis. 
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