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Perancangan Robot Line Follower Sortir Benda dengan Menggunakan Kamera

Roqiqul Ma’ani

Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik, Universitas Jember

ABSTRAK

Computer vision merupakan kombinasi dari Pengolahan Citra dan Pengenalan Pola.
Computer vision pada bidang robotik biasa disebut juga dengan vision robot. Vision
robot dapat didefinisikan sebagai proses ekstraksi, karakteristik serta menafsirkan
informasi dari dunia gambar tiga-dimensi dan dapat dibagi menjadi enam wilayah
prinsip yang meliputi sensing, preproses, segmentasi, deskripsi, pengenalan dan
interpretasi. Dalam penelitian ini aplikasi Computer vision digunakan untuk
mengenali warna benda yang kemudian diterapkan pada robot line follower untuk
mengambil dan membawa benda ke tempat yang ditentukan sesuai dengan warnanya.
Sensor yang digunakan adalah kamera CMUcam4. Pengujian dilakukan dengan
memberi bola warna merah dan biru masing — masing sebanyak delapan kali dan
kombinasi antara warna merah atau biru secara acak sebanyak sepuluh kali. Dari
hasil pengujian didapatkan nilai presentase keberhasilan robot dalam mengenali
warna biru sebesar 75 % dan warna merah 87,5 %. Secara keseluruhan, sistem robot
dalam mengenali warna benda memiliki nilai presentase keberhasilan sebesar 80 %.

Kata kunci : sensor kamera, computer vision , line follower, CMUcam4
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Sorter Line Follower Robot Design Using Camera

Roqiqul Ma’ani

Department of Electrical Engineering. Engineering Faculty, Jember University

ABSTRACT

Computer vision is a combination of Image Processing and Pattern Recognition.
Computer vision on robotics commonly referred to as robot vision. Robot vision can
be defined as the process of extraction, characteristics and interpreting information
from the world of three-dimensional images and can be divided into six regions
covering the principles of sensing, preprocessing, segmentation, description,
recognition and interpretation. In this study the application of Computer vision is
used to identify the color of objects which are then applied to a line follower robot to
pick up and carry objects to the specified place in accordance with the color. The
sensor is using a camera CMUcam4. Testing is done by giving the ball red and blue
respectively - each as much as eight times and the combination of red or blue color
ten times randomly. From the test results obtained percentage value in recognizing
blue color by 75% and 87.5% for red color. Overall, the robotic system to recognize
colors of objects have a value equal to 80% the percentage of success.

Keyword : camera sensor, computer vision , line follower, CMUcam4
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RINGKASAN

Perancangan Robot Line Follower Sortir Benda Dengan Menggunakan
Kamera; Roqiqul Ma’ani, 081910201052; 2013: 48 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 yang telah didefinisikan terlebih dahulu atau
kecerdasan buatan atau biasa disebut dengan artificial intelligence.

Computer vision pada bidang robotik biasa disebut juga dengan vision robot.
Vision robot dapat didefinisikan sebagai proses ekstraksi, karakteristik serta
menafsirkan informasi dari dunia gambar tiga-dimensi. Proses ini disebut juga
sebagai mesin atau vision komputer ( Computer vision ) dan dapat dibagi menjadi
enam wilayah prinsip yang meliputi sensing, preproses, segmentasi, deskripsi,
pengenalan dan interpretasi.

Dalam dunia robotika aplikasi penggunaan Computer vision kebanyakan
digunakan dalam sebuah kontes robot misalnya robot soccer yang mampu mengejar
objek yang diinginkan. Namun, dalam hal pengenalan warna masih sedikit yang
menerapkan sistem ini pada robot. Umumnya sensor yang digunakan untuk
mengenali warna adalah sensor konvensional yang memiliki kekurangan yaitu jarak
antara sensor dengan objek yang akan diamati harus sangat dekat. Oleh karena itu,
dalam proyek akhir ini akan dibuat suatu aplikasi Computer vision yang mampu
menggantikan peranan sensor konvensional dalam pengenalan warna.

Perancangan robot line follower sortir benda ini dibagi menjadi tiga bagian,
yaitu bagian navigasi robot, gripper dan kamera. Navigasi robot menggunakan
sensor garis untuk membaca garis lintasan yang sudah ditentukan. Gripper

menggunakan sebuah mini motor servo untuk mengambil benda yang akan dibawa.



Kamera menggunaka modul CMUcam4 untuk mengenali warna benda yang akan
dibawa.

Pergerakan robot line follower dipengaruhi letak sensor terhadap garis. Jika
sensor bagian kanan berada pada garis maka robot akan melakukan aksi untuk serong
ke kanan. Jika sensor bagian kiri berada pada garis maka robot akan melakukan aksi
untuk serong ke kiri. Pada lintasan yang berbentuk persimpangan, robot akan
melakukan aksi untuk berbelok ke kanan atau ke kiri sesuai dengan warna benda
yang sedang dibawa.

Sistem kerja gripper menggunakan sebuah motor servo. Jika motor servo
diberi perintah untuk melakukan pergerakan putaran sebesar 180 derajat, maka
kondisi gripper dalam keadaan terbuka. Jika diberi perintah untuk melakukan
pergerakan putaran sebesar 0 derajat, maka kondisi gripper dalam keadaan tertutup.

Kamera CMUcam4 yang digunakan untuk mengenali warna benda
menggunakan komunikasi serial. Port serial yang digunakan adalah port serial 3
yaitu pada pin 14 (Tx) dan 15 (Rx). Nilai yang didapat dari kamera adalah berupa
nilar rata-rata R (merah), G (hijau), B (biru). Dari perbedaan nilai tersebut nantinya
bisa digunakan untuk mengenali warna benda yang ada di depan kamera.

Dari hasil pengujian sistem robot dalam mengenali warna, didapatkan
presentase keberhasilan sebesar 75 % dalam mengenali bola berwarna biru dengan
delapan kali percobaan dan didapatkan presentase keberhasilan sebesar 87,5 % dalam
mengenali bola berwarna merah dengan delapan kali percobaan. Secara keseluruhan
jika robot diberi bola berwarna secara acak, presentase keberhasilan sebesar 80 %

dengan sepuluh kali percobaan.
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