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DESAIN PENGOLAHAN CITRA AUTONOMOUS MOBILE ROBOT
PENJEJAK BOLA MENGGUNAKAN KAMERA

Tri Bagus Rahmad K.

Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik, Universitas Jember

ABSTRAK

Robot merupakan suatu perangkat mekanik yang mampu menjalankan tugas-
tugas fisik, baik di bawah kendali dan pengawasan manusia, ataupun yang dijalankan
dengan serangkaian program. Robot otomatis penjejak bola adalah salah satu bentuk
implementasi teknologi robotika yang memiliki kemampuan menjejak bola. Sensor
yang digunakan sebagai pengolahan citra adalah kamera CMUcam4. Pada prinsipnya
tujuan dari kendali visual robot otomatis penjejak bola ini diterapkan agar robot
memiliki kecerdasan dalam mengenali obyek berupa bola. Pemrosesan gambar yang
dilakukan adalah dengan mengambil nilai statistik dari dari warna bola, warna bola
yang kita gunakan adalah warna merah. Nilai konstanta untuk warna merah itu sendiri
ada pada nilai 80 – 120 dengan keberhasilan 83.335 %. Sedangkan untuk robot dapat
menjangkau atau mendeteksi warna adalah rata – rata 10.8 cm.

Kata kunci : robot otomatis, CMUcam4, pengolahan citra, kendali visual
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DESIGN IMAGE PROCESSING AUTONOMOUS MOBILE ROBOT BALL
FOLLOWERS USING CAMERA

Tri Bagus Rahmad K.

Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik, Universitas Jember

ABSTRACT

Robot is a mechanical device that can perform physical tasks, both under the
control and supervision of human, or run with a series of programs. Robot automatic
ball tracking is an implementation of robotics technology that has the ability to track
the ball. Sensors are used as the image processing CMUcam4 camera. In principle,
the purpose of automated robotic visual tracking control is applied to the ball so that
the robot has the intelligence to recognize objects in the form of a ball. Image
processing is done by taking the value of the statistics of color ball, color ball we use
is the color red. Constant values for the color red itself is on the value of 80-120 with
accuracy 83.335 %. As for the robot can reach or detect color is average 10.8 cm.

Keywords: automatic robot, CMUcam4, image processing, visual control
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RINGKASAN

DESAIN PENGOLAHAN CITRA AUTONOMOUS MOBILE ROBOT

PENJEJAK BOLA MENGGUNAKAN KAMERA; Tri Bagus Rahmad K.,

081910201034;2013:...halaman; Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik,

Universitas Jember.

Robot merupakan suatu perangkat mekanik yang mampu menjalankan tugas-

tugas fisik, baik di bawah kendali dan pengawasan manusia, ataupun yang dijalankan

dengan serangkaian program. Ada jenis robot sederhana yang dirancang untuk

melakukan kegiatan yang sederhana, mudah dan berulang-ulang, ataupun robot yang

diciptakan khusus untuk melakukan sesuatu yang rumit, sehingga dapat berperilaku

sangat kompleks dan secara otomatis dapat mengontrol dirinya sendiri sampai batas

tertentu (Wikipedia,2011).

Pengolahan citra adalah salah satu disiplin ilmu yang banyak diterapkan untuk

menyelesaikan masalah di atas. Sudah banyak peneliti yang menerapkan teori

pengolahan citra di berbagai terapan, seperti bidang keamanan, medis, robotika

maupun game (permainan). Salah satu contohnya adalah sensor citra yang sudah

dimanfaatkan pada bidang automasi. Mulai dari pendeteksi wajah sampai dengan

pendeteksi produk di industri sudah memanfaatkan pengolahan citra. Untuk

pelacakan  obyek  informasi tentang  gerak  keadaan konstruksi  yang  kemudian

dapat digunakan dalam control koordinasi sekarang juga menggunakan pengolahan

citra. Selain itu pula sebagai sistem navigasi robot sepak bola yang sudah

menggunakan kamera sebagai sensor utama.

Merujuk pada perkembangan yang semakin pesat, dapat kita lihat pada bidang

olahraga yang mana kini robot dapat menjejak atau mengikuti bola. Maka muncullah

ide untuk membuat robot penjejak bola. Pada robot penjejak bola, pengolahan citra

sangat dibutuhkan. Hal ini dikarenakan bidang ilmu pengolahan citra membahas
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segala sesuatu yang berhubungan dengan bagaimana memproses gambar agar bisa

dibaca oleh mikrokontroler. Dalam hal ini robot yang saya gunakan menggunakan

mikrokontroler Arduino MEGA 2560. Saya menggunakan mikrokontroler ini karena

sensor untuk pengolahan citra cocok debgan mikrokontroler Arduino MEGA 2560.

Pada prinsipnya tujuan dari kendali visual robot otomatis penjejak bola ini

diterapkan agar robot memiliki kecerdasan dalam mengenali obyek berupa bola.

Pemrosesan gambar yang dilakukan adalah dengan mengambil nilai statistik dari dari

warna bola, warna bola yang kita gunakan adalah warna merah. Nilai konstanta untuk

warna merah itu sendiri ada pada nilai 80 – 120. Sedangkan untuk robot dapat

menjangkau atau mendeteksi warna adalah rata – rata 10.8 cm.
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