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DESAIN SISTEM NAVIGASI ROBOT DENGAN ISYARAT MATA 
MENGGUNAKAN METODE CANNY DAN HOUGH TRANSFORM 

Reda Anggra Distira 
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ABSTRAK 

Sistem navigasi robot merupakan sebuah sistem yang digunakan untuk 

mengendalikan pergerakan robot. Hasil dari keputusan sebuah navigasi robot 

diantaranya maju, mundur, belok kanan, belok kiri maupun berhenti. 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 

robotika. Merancang sebuah navigasi robot berdasarkan pergerakan bola mata. 

Sebagai input system digunakan webcam untuk input video (real time) yang 

mengambil object mata. Deteksi pergerakan bola mata dengan menggunakan 

penggabungan metode deteksi tepi Canny dan Hough Transform. Dari 

perancangan sistem yang telah dijelaskan diatas didapatkan hasil bahwa 

penggabungan Canny dan Hough Transform dapat berjalan baik dengan tingkat 

keberhasilan 100 %. Dan tingkat keberhasilan pada uji lapangan tanpa halangan 

sebesar 100% dan dengan halangan 80% dengan intensitas cahaya antara 10 – 160 

lux. 

 

Kata kunci : Navigasi Robot, Webcam, Canny, Hough Transform, lux.  

  



ROBOT NAVIGATION SYSTEM DESIGN WITH EYE SIGNAL USING CANNY 

AND HOUGH TRANSFORM METHOD 

 

Reda Anggra Distira 

College Student of Department of Electrical Engineering 

Engineering Faculty, Jember University 

 

ABSTRACT 

Robot navigation system is a system used to control the movement of the robot. The 

results from the decision of a robot navigation including forward, backward, turn 

right, turn left and stop. Image Processing or often referred to as digital image 

processing is a method used to process or processing of the original image to 

produce another image that as your needs. The purpose of this study is to combine 

image processing technology with robotics. Designing a robot navigation based on 

eye movement. As the input system used a webcam for video input (real time) that 

takes the eye object. Detection of eye movement by using a method combining Canny 

edge detection and Hough Transform. Based on system design described above 

showed that incorporation of Canny and Hough Transform can be run either with 

100% success rate. And the success rate on field tests without hindrance by 100% 

and 80% with obstruction to the light intensity of 10-160 lux.  

 

Keywords: Robot Navigation, Webcam, Canny, Hough Transform, lux. 
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 Sistem navigasi robot merupakan sebuah sistem yang digunakan untuk 

mengendalikan pergerakan robot. Hasil dari keputusan sebuah navigasi robot 

diantaranya maju, mundur, belok kanan, belok kiri maupun berhenti. Untuk jenis 

robot 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. Operator  Canny 

didesain  untuk  menjadi  sebuah  pendeteksi  tepi  yang  optimal(berdasarkan  kriteria  

tertentu). Deteksi tepi cany ini digunakan agar didapatkan tepian bentuk bola mata 

sehingga dapat dideteksi posisinya. Yang perlu diperhatikan pada deteksi tepi ini 

dalah pengaturan batas bawah threshold dan batas atas threshold. Transformasi 

Hough adalah standar algoritma pada computer vision yang digunakan untuk 

menentukan parameter objek geometri sederhana seperti garis dan lingkaranpada 

citra. Transformasi Hough pada citra iris dapat digunakan untuk mengisolasi lokasi 

citra iris  dari bagian lainnya seperti pupil dan selera. Proses yang dilakukan adalah 

dengan mengambil parameter lingkaran yang melalui setiap titik pada citra tepi hasil 

pendeteksian tepi.   

Dari hasil penelitian dapat diketahui bahwa kedua metode ini sangat bekerja 

dengan baik yakni dengan tingkat keberhasilan hampir 100 %. Dalam pengujian pada 

pengaruh intensitas cahaya sistem ini dapat bekerja diantara range 10 – 150 lumen. 

Dan untuk jarak maksimal transmisi data yang dapat dilakukan sistem yakni kurang 

dari 100 meter. 
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