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MOTTO
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Pemrosesan Citra Pada Robot Berkaki Enam Yang Berjalan Di Model Lahan Sawah

Doddy Firman R

Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik, Universitas Jember

ABSTRAK

Perkembangan dunia robotika sudah memasuki pengaplikasian ke berbagai
bidang kehidupan manusia termasuk bidang pertanian. Robot yang di desain untuk
meringankan beban kerja petani maupun untuk mengoptimalkan hasil panen. Robot
penjelajah sawah merupakan penelitian awal yang nantinya bisa dikembangkan lebih
lanjut untuk berbagai keperluan seperti penyiraman, penyebaran pupuk, atau upaya
pemberantasan hama tikus. Bagaimana mendesain robot yang tangguh yang mampu
berjalan melewati teksture sawah yang berlumpur dan berbatu serta sensor yang
mampu mendeteksi tumbuhan sehingga robot tidak menabrak apa yang seharusnya
dia lindungi merupakan salah satu tantangan. Penggunaan sensor jarak seperti
ultrasonic sangat sulit diterapkan pada lahan yang tidak teratur seperti sawah.
Penggunaan sensor penglihatan menggunakan kamera merupakan salah satu solusi
yang dapat digunakan. Pada penelitian ini akan dibahas bagaimana metode
pemrosesan citra yang dapat berjalan langsung diatas mikroprosesor kamera agar
kamera dapat mendeteksi ada tidaknya halangan dihadapannya sehingga robot
berkaki enam mampu menjelajahi sawah tanpa menabrak halangan.

Kata kunci : robot, sawah, pemrosesan citra, CMUcam3, sensor pengelihatan
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Image processing on hexapod robot which walk in model of farm field

Doddy Firman R
Electrical Engineering Department, Faculty Of Technology, University Of Jember

ABSTRACT

The development of robotics has reach the applications to various areas of
human life, including agriculture. Robots that are designed to lighten the workload of
farmers and to optimize the harvest. Farm field explorer robot is early research that
can later be further developed for various purposes such as watering, spread
fertilizer, or pest rat eradication efforts. One of the challenges is how to design a
powerful robot that can walk through muddy and rocky fields textures as well as
sensors that can detect the plant so that the robot does not hit what ie's supposed to
protect. The use of distance sensor like ultrasonic is very difficult to apply to the
irregular land such as farm field. The use of vision sensors using the camera is one
solution that can be used to solve that problem. This research will be discussed how
the image processing method that can be run directly on camera’s microflowchart so
that the hexapod robot can detect the presence or absence of obstruction in front him
so that the robot is capable of exploring the field without hitting an obstacle.

keyword : robot, farm field, image processing, CMUcama3, vision sensor.



RINGKASAN

Dunia robot dewasa ini telah mengalami perkembangan yang cukup
signifikan. Banyak penelitian dan pengembangan tentang robot dilakukan diseluruh
dunia guna mempermudah kehidupan manusia. Diharapkan perkembangan robot ini
dapat menggantikan berbagai tugas dan beban manusia dalam kehidupan sehari-hari
agar mendapatkan hasil yang lebih maksimal. Salah satunya adalah fungsi robot yang
di fungsikan pada bidang pertanian.

Pada penelitian-penelitian yang sudah banyak dilakukan, sensor navigasi
yang digunakan pada robot biasanya menggunakan sensor infra merah ataupun sensor
ultrasonic untuk mendeteksi jarak suatu benda atau halangan. Tidak banyak penelitian
tentang robot yang memilih menggunakan sensor navigasi menggunakan kamera
sebagai sensor pengelihatan karena penggunaan sensor ini cenderung lebih rumit.
Penelitian ini difokuskan pada pemrosesan citra pada kamera sebagai sensor
pengelihatan untuk sistem navigasi robot berkaki enam yang mampu berjalan pada
model lahan sawah.

Kamera yang akan digunakan pada penelitian ini adalah CMUcama3.
CMUcam3 adalah sensor pengelihatan berbasis mikrokontroler ARM7TDMI
dengan prosesor utama NXP LPC2106 yang di desain untuk kemurahan harga.
Dapat diprogram sepenuhnya, dan mampu melakukan proses realtime cukup
baik. Kamera ini mendukung pengembangan secara open source, dan dapat di
kustomisasi sesuai dengan keinginan pengembang. Hasil pemrograman dapat
langsung di download ke board dengan menggunakan port serial tanpa
hardware tambahan lainnya.

Penelitian ““Pemrosesan Citra Pada Robot Berkaki Enam Yang Berjalan Di
Model Lahan Sawah* akan dilaksanakan di Laboratorium Instrumentasi dan
Otomatisasi Pabrik Jurusan Teknik Elektro Universitas jember. Penelitian dibagi
beberapa tahap. Tahap pertama penentuan algoritma dan proses pengolahan citra
yang digunakan, tahap kedua adalah instalasi dan koneksi kamera ke komputer,

tahap ketiga adalah menyusun dan mencoba listing program pemrosesan citra,



tahap keempat adalah sinkronisasi kamera dengan robot hexapod, dan yang
terakhir adalah pengambilan data dan menganalisis performa kamera ketika
dipakai sebagai sensor penglihatan robot sehingga dapat diketahui nilai konstanta
terbaik sehingga robot dapat berjalan dengan baik.

Algoritma pemrosesan citra yang digunakan adalah pendeteksian warna
hijau. Setelah dibedakan anatar piksel hijau dan non-hijau kemudian frame dibagi
menjadi 3 bagian yaitu kiri, tengah dan kanan. Ketika jumlah piksel hijau dalam
suatu daerah (region) melebihi batas tertentu maka dianggap terdapat halangan
pada region tersebut. 8 macam kombinasi dari ada atau tidaknya halangan pada 3
region tersebut yang dijadikan acuan untuk menentukan gerakan robot.

Dari hasil penelitian menunjukkan bahwa performa kamera CMUcam3
yang dimanfaatkan sebagai sensor pengelihatan robot cukup baik. Output yang
dihasilkan kamera sama dengan hasil persepsi mata kita melihat. Walaupun ketika
diaplikasikan pada robot masih belum bisa maksimal dikarenakan program high
level control pada mikroprosesor robot yang berfungsi untuk mengontrol
pergerakan kaki-kaki robot belum dapat maksimal terutama ketika terjadi
perubahan kondisi. Semoga kedepannya penelitian ini dapat bermanfaat dan

dijadikan acuan untuk pengembangan sensor pengelihatan pada robot .
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