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Abstrak

Tujuan dari Pengemba.ﬁgan vision pada robot workstation ini adalah untuk
merancang dan mengembangan sebuah sistem robot pintar, sehingga robot dapat
mengenali dan mengetahui lokasi dari obyek-obyek yang ada (kotak, segitiga, segienam,
dan lingkaran). Selanjutnya pengendalian robot sudah tidak lagi menggunakan redching
box, tetapi pengendalian robot dengan cara pengiriman data secara serial dari komputer
ke drive unit dari robot Mitsubishi RV-M1. Pengembangan sistern menggunakan bahasa
pemograman Jgva, Pengembangan vision dengan menggunakan metode canny edge
detection, dan chain code lalu dilanjutkan dengan corner edge detection untuk mengenali
sudut, kemudian dilanjutkan dengan mencari titik tengah dari obyek untuk menentukan
pdsisi obyek tersebut, lalu dengan mengetahui titik tengah obyek maka dapat dilakukan

kalibrasi antara kamera, obvek, lengan robot.

Kata Kunci : Vision, Robot, Work Station.
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