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| éﬁ.dust'ri 'pe'mbuazaﬁ roboﬁ telah'.mé;ziiadi sebiah rovolusi di .bi'c'i:ang indﬁstri dan

e .'_b:erke;.ﬁgaﬂg pesat sckarang ini sejalan dengan semakin meningkatya dunia teknologi.
-'.-Rébdwbbot yaz;g dibuat ;pa'da éﬁrainya" tidak teﬂ.ihat atau bertingkah seperti manusia,

" melainkan hanya dapat menggantikun satu dari sekian banyak pekerjaan manusia.
_ Y p g5 yaK pexer;

| "_li{ebat;rdbét yang dibuat pada mulanya -'hényéla}z robot yang monoton fidak dapat di

pwgram .},"a'zzg‘ ':m'ana h_lanya untuk melakukan satu dari berbagat tupas i'ang dapat
' lmeﬁnwaﬂkaﬁ' bgeil.xaﬁ' -pékeriaaﬁ '.ﬁéénnéia | 'se'ha,riéharihya dan untuk 'peketjaa'n khusus -
. .I‘E;Enﬂj} a yang memeridkan tenaga ekstra , yang lebih atoupun dalam melakukan pekerjaan
ringan. Pada u*ﬂdmrya robot lebih sering dxganakan dalam ban}, ak lapangan pekerjazn
i bludng éphk&S; mdus?r;, s#peftx pengecatan, pemerikgaan, maupun pmses assembiy
"'_dan manuid};ﬁus ‘Robot momifiki - fingkat kesalahar yang %Leui akan tcﬁaps pada
lceﬁyataanﬁya robot terkadang dapat mielakukan kesalahan yang fatal aklbat dart
: "E.ing‘z'ﬂmgan'atat}puﬁhai lainnnya. Robot iidéi{.'nﬁc.mgenaﬁ felah untuk meiékukaﬁ tigasnya

: dd’il hiat i incmpakén kelebihan dari sebuah robot. |
Semsw dengan kemajuan teknologi pengoléhm cifra maupuh perkemi\angan
- kgm'pﬁter'maka 'r{jbatwmbot dalam éiphkasmya'semakm berkembang pula. Robot-robot
{iz zaman sekarang telah banygk'diiengkapi atribut-atsibut sebagai elemen dasar untuk
- 'pérac;akan"daﬁ untuk meningkatkdn performance dari robot dalam aplikasinya. Hal
' .tersei}ut me*xyebabian robot yang digunakan di bidang industri berubah menjadi mobile

- robol untak E{cpcrhzaﬁ lainnya yang lefznh luas. Salah satu atribut yang dlgun&ka'i untuk

i
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| pengolahan bi:tra Ipa&a”.f'zso&'ié 3';9235? daﬁ'memﬁakén'eléiﬁén dasa.!l.* untuk navigasi bagi
» 'ﬁ?o‘bﬁé robot Wi sendirt adalah kamera yang digunakan agar robot dapat bergerak dari
s:ata titik ke titik b'erikumya' sehinégga perlu dideskripsikan bestuk #qjec?or}i yang skan
- ;i'.itempu&'ny'ang” mana's.fei.ain"dehgaﬁ banfuan Kamera diguiiakan pula sensor lainnya
' ..éebaigai aﬁcz"‘i'but'pendukung' untuk mengaahui dan jugé; méndeékrip'sikan'bentui{ obstacle
" 353}3 ﬁénghéla.n.g maupun objek yang akan ditemui oleh mobile robot tersebut.
|  _-_'-?eneﬁﬁ&iz—'peneiiti'&n'-yang pémah'dilakukaﬁ diantaranya adalah “?engambiﬁan'
' dan ?engoﬁahan' citra dari obyek serta integrasinya dengan sistem pengenatan objek™
: ._ yang ditakukan oleh maha‘sism.Biﬁa Nusantara jurusan SEsieIﬁ computer oleh Alwin
o .-.'i'tamuﬁi, dk&g -'ﬁié'n'juga mahasiswa 3.31'&_@*? disntaranya adalah Andreas Sagita, dkk, serta
 Marteus, ki yang mana merupakan bahan pe’rﬁnﬁbangan' untuk pengenalan obiek.
?eﬁeiifiaﬁ 'iéinhj?é yang pemé.’ﬁ &ii'}akukah“aﬁéiaié'“P"eneraig.}&n kontrol Hm?gn—b&iik pada
i ri;obzle r‘obof‘ yaﬁg dilakukan oleh Krisna Kﬁmiaﬂ&ﬂ,dkk vang mana dapat -digannakan
| :.' icbagal mobile Toboi yang dapat diintegrasikan 'déngan kamera yang akan 'digunakan :
- umuL pengenéla?ﬁ@bick. R

- R Robot banyak dikembangkan dan&égﬁmkéﬁ oleh negara-negara maju maupun

" ‘berkembang untuk membantu pekerjaan manusia diantaranya oegara Jepang yang

| - merupskan negara berkembang telals gb;aﬁyak. .mém%;uat mobile robot sebagai contoh
" adatah AIBO '(i'obot yang menyerupai anjing), AIBO adalah robot berbentuk anjing yang |
. dibuat oleh Sony Corp. Selain dengan nama merek resmi AIBO robot ini dikenal juga

dengan naria 4-legged robot dimana ada beberapa verst salah satunya yang dimiliki oleh

 Lab GATB, vaitu tipe ER-210 (10
Selain ity contoh lainnya adalah ASIMO (robot yang menyerupai orang), Robot kecil

gfa'n'g"mézhpa ‘bergerak dan bicara layaknya manusiz yang diproduksi oleh Ionda.



ASIMO " merupakan teknologi tinggi dari Jepang yeng badic di Indonosia saat
 berlangsungiya pameran Gaikindo ke-12, 18-27 Juli 2003. Dan khusus di stand sepeda

" maotor ‘Honda ~ASIMO ﬁédix pada tanggal 24-27 Juli 2003 Edlu {hﬂggg_, WY

sugrarierdeka comna rianindns ""\ wsd. bim

_ Adapun robot yang telah dibuat lainaya adalah robot yang diberi nama Nomad

' .'_im dibuat olek pé.r’a”iimuwan Universitas Carnegie Mellon di Pittsburgh, negara-bagian

" Peansylvania (hup:/robot ang pduaupaner e

1). Robot itu memiliki empat

kecil. Nomad juga memiliki motor vang

Croda dan besarya kira-kira seporti mobil
) ménggmai@; bensm yaig memberikan ten aga lstrik untuk komputer, peralatan dan -
" Lemeranys Besstaya Iirakira 700 kg dan dapat berjalin dengan kecepatan SO
'. '-ééh'ﬁmets; -'p;sr..dt:ﬁk. Noinad ada.ﬁé.&x' rolot écrﬁi;ﬁa yang”' tidak }:*;az.}ya.més.iéumpulkah
' '_kéiﬁ:'angaxi atau melakukan tigas yaig dipsrinfahkan oleh para ilmuwan yang berada di
sﬂiuéh pusat pengontrol, tetapi juga dapat mencari sendiri dan mengenali benda-benda

- 3az“g ﬂis'ebuf batu bintang it
| -_"_Paﬁeﬁti#n-pmehﬁan yang ada ta‘;ﬁtaxig fobile fobar éimmﬁn}ﬁ ‘adalah R;)Eot
) _A?gz«;:a;e yang md@mgm khusus dati Perancis yang pernah digunakan mencari korban
o -'._pesawaf Flash Air vang jatuh di Laut Merah Robot sy diengkapi kamera dan tangan

: roba:;(, yany rnam‘pu mtmyefam hzngc,d Ecedaiaman 400 feet { ey b ?rﬁ A el

. Penelitiun lainnys yang scdang dilakuken adalab robot selam yang diberi nama
- Deep Sea Crawler yang dilakikan oleh Univeisitus Titernasional Bremen (IUB) di
Ferman dimana robot ini mampu mengirimkaﬁ' data-data dan gambar video di kedalaman

' .I.., bih dari 6.000 meter bawah air ke saluran’ intemet, r_neng,gunakan kanicra yang

S terhubuing o ke kabe! serat optk (
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3 'Roboé -iaég 'y;ng akan dihasilkan mmgg adalah robot bernama Nitvo yang dibuat
o .oieh 'p’eir.us'ahaﬁén: }?éﬁahg'm dimana memiliki tingg? 38 cm dan berjalan menggunakan
' fkedua'" kaki'-niya. Robot ini mampt bangkit jﬁka'jémh', mengenal perintah sﬁara untuk
- b'érgerak atau "'beﬂ.lenti, Nuve dikendalikan pula dasi jarak jauh dengan handphone.

- Semem ca kamera {flgﬂtnﬂ di- kepdia bisa mcngmm%can pcngirhatan ke vzde()phrme

 ditefiti ofeh Republik Ir&&ﬁdiajﬁaﬂg mana diharapkan menghilangkan jurang antara
_-'manﬁsia ‘dan robot sebab robot ini diréncang' 1ebih manusiawi dimana Anthropos
O memiliki 3é§ua ‘kamiera pade matanya, _:éﬁeakér 'fys{ﬁg tampak seperti mulut dan motor

W&r\' Jmy
Fintih]

engendali gerak (hirn wive sinarharapan.co.id berita 0203220105 Buei),

'?éngﬁ!é.ﬁah citra ﬁtzﬁ,u: i??éége processing merupakan cikal bakalnya mobile robot |
' _'géngaﬁ'iﬁe"nigguﬁakan ﬁsz’ans (kamera} untuk dapat bergerak sesuai dengan apiikasi dari -
R -.g‘;jb%}‘{ ity sendiri. Kebanyakan' sistem vision ini menggunakan $atu atau lebih kamera
- :'uiﬁﬁxk dapat menangkap gambar sesuai déng&ii-aé‘liﬁya vang mana dibubungkan dengan
'. '_%:fdﬁaput.er "at:au prosesor untuk meng‘ézﬁaiis'a;
: PCncﬁiﬁah ini -bertujﬁaﬁ untuk _me'mbuaf éﬁé.t'u -pengéiallag citra atan image
' ;;r%(}césSi};g'dax‘i mobile robot ééﬁ:gé.ﬁ az‘ah panah untuk menentukan arah pergerakannya :
| ‘agar s;'ebiaéh' niobile dapat bergerak dengan navigasi yang baik dimana untuk melakukan
pengéiéhan citra dig’u‘naﬁcan kamera sebagai sénsor untik melihat simbol panah dan
B ':b'ehm%'ganébér 'yﬁ.ﬁé; diberikan fdeﬁgaﬁ mé.ia'kii;kar.n' implementasi algoritma’ pengolahan

' cifra agar robot dapat melakukan fungsinya.



: '.: .'-142

stng ngk&p _' .

sttcm ini darancang untik pengenalan arah paﬂah sebagai pcmbcn ar“h kiri dan

- kanan -dan juga atas serta bawab -dcngan -menggunakan sebuah kamera untuk

. ...p'eﬂgamﬁi?afﬂ 'gambaf, Dimana pe;ancangan sistem vang ingin dibuat dibag‘i. menjadi dua

 ongianyaite:

I '-?efab.caﬂgan " pemngkaz keras dimana befhﬁbﬁngan”sfumber-&aw yang
o _ingﬁn: d-.'iguziaikan dalam hal i bentuk gambar berapa Qa'naﬁ (hitarh. sofid) sebagai
E p’émbier'i:afah serta kamera yasg dig‘anakaﬁ. :
| - ?3* o '.Femncangan-perangkat'iu'nak dimana Eerhubungan deﬁgaﬁ pemro.gmman

. untuk mcimberi arah kepada mobile robot dengan pemrograman Delphi dimana

S d%lgﬁnakén' sebugal midia penyimpavan dari gambar yang akan ditangkap

T 'oie'h kla;m'eira. &ag'akaﬂ dilakiakaﬁ'peﬁgsiahaﬁﬁ cifra.

.' Pengambilan gambar diasumsikan tegak luris '_{900) dan bahasa pemrograman

" yang dignnakan antara lain adalah Pascal dengan penirograman Delphi.

' Tujuan dan Manfast

U Tujuen penelitian ini ;-

T .'Meﬁ'aﬂoang suaty; sistem visual giaéa mobile robot Sciﬁing‘gé robot dapat

o memiliki sistein navigasi yang lebih baik.

2] Mengembangkan suaty sistem yang memiliki kecerdasan buatan berupa
' vision dalam navigasi sehingga mobile robot dapat melakukan - fungsinya
* -walaupun hanya memiliki masukan yang terbatas.

' ‘_'Maniaai penelitian . -adalah - “sebagai  dasar  pengembangan AL

(4 r'zgf ic :cr! frx:ef;egeme}



-' _M  Metodologi Penelitian
N Dalan penefitian ini menggunakan dua metodologi penclitian moliputi motode
pustaka dm xﬁéwﬁ.c"péraﬁéaﬁgaﬁ sistern. _. R
UL MewdePuka
| .'_ITagﬁapan— tahépan:y'ahg ﬁiﬂéﬂui ﬁéﬁam-lme‘wdé pu'stakaf .
"o Tinjauan terhadap perkembangsn mobile robot daﬂ@ '&bng}m‘er. -vm'én
e .ya.a.ig telah ada sejauh ini dan juga péngumpulan informasi melalui sumber
o _'..'%ju:ka"baﬁk melalsi buku ﬁ)andxsan" ataupun buku skyipsi penelitian terdahuly’ |
‘sebs;‘géi referenst. | |
' '.2.. Méto&e‘?ér&nc&ﬁgaﬁ S
: 4. Penentuen algoritma 'yzmg.dig‘unakdﬁ uﬁmk.peng.,élﬁaﬁaﬁ Ciﬁa 'séhingga
g dapat dikenafi arah yang hatus dilaksandkan yaity kini dan kanan serta atas
- dati bawah, |
- b. Perancangin simbol-sizbol vang digunakan sebagal mavigalor watuk
. mobile robot,

e Perancangan input dan output antara kamerz dan kompuier. .

. 1.5 _. _-Sis’teﬂﬁaﬁ&a Fémﬁéan >

T . Dalam  penulisan penelitian, sistomatika penulisan vang digunskan scbagal

- berikut

' DAB1{PENDANULUAN
| ' Pada bab i mcmbahjas'tentzﬁng latar bélakén‘g 'msisalah,-'maﬁg lingkup, |
i _.-mjuan dé;ﬁ"fnénfaat," metodologi peneliian dan sistematikz penulisan yang

C 0 digunakar



. BAB2LANDASAN TEORI

- Pada bab ini membahas tentang teori-feori pendukung dalam penelitian
‘yang dilakukan. Teori-teori tersebut antara lain pengolahan citra secara umum,
jenisjenis gambar, edge detection, sobel detector, segmentasi, ‘dan kamera

| -CM@S mavpun CCD.

| BAB 3 PERANCANGAN SISTEM -
o Pade bab ini "merbahas -tentang peréﬁcaﬂgan'rsist'em - baik dari -

o pefaﬁcangaa perangiat koras maﬁ'p‘m perangkat funak.

_ BAB 4 IMPLEMENTASI DAN EVALUASI
- N " Pada bab ini membahas tentang spe‘éiﬁkaéi sistem secara umun, batasan-

" batasan penguiian, implementast dan evaluasi sistem secara menyeluruh..

' BAB 5 KESIMPULAN DAN SARAN -
"\ Pada bab ini membahas tentang hasil secara kcsciﬂfuhan dari sisteni dan
S‘.‘M‘Bﬁ yang dapat dzgunakan untuk ﬁ)éngembaﬁgan den penyempurnaan pads

 penelitian yong dilakukan.





