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Sistem DeteksiGawangMenggunakanKameraPadaRobot
BermainBolaBerbasisProsesorArm

FerdyFericoMiliano
09030581620016

Abstrak

Dalam suatupermainansepakbola,sebuahrobotbermainbolaharusdapat

menggiringboladanmenendangbolakearahgawang.Robotbermainbolaini

dibuatagarmampumengenaliboladangawangdengancaraidentifikasi

deteksigawangmenggunakankamerasehinggadapatmencarinilaikeliling

tepipadarobotuntukmenendangbolatersebutkearahgawangmiliklawan.

Pada penelitian inidikembangkan sistem deteksigawang menggunakan

metodeCanny.MetodeCannydapatdigunakanuntukmendeteksisemuatepi

atau garis-garis yang membentuk objek gambar.Kelebihan darimetode

Cannyiniadalahkemampuanuntukmenguranginoisesebelum melakukan

perhitungandeteksitepi.Algoritmayangdigunakanpadadeteksigawangini

mula-mulamengambildatasebelum melakukanprosesGrayscaledimana

gerakanrobotakandikonversidaridataRGBkeGrayscale.CitraGrayscale

merupakancitrayangdidapatkandarinilairata-ratacitrared,green,danblue.

NilaicitraRGBdibagi3untukmendapatnilairata-ratadaricitraRGBtersebut.

Kemudian lanjutproses deteksitepiuntuk menentukan bentuk gawang

terlihat.Lalu hitung keliling bentukgawang menggunakan metoderantai

untuk menentukan nilaipixelgawang tersebut.Dengan menggunakan

algoritmadeteksitepiCanny,gawangdapatdikenalidengansempurna.

Kata Kunci:Deteksigawang,Robotbermain bola,Metode Canny,RGB,

Grayscale





TheGoalDetectionSystem UsesaCameraOnaBallPlaying
Processor-BasedRobotArm

FerdyFericoMiliano

09030581620016

Abstract

Inasoccergame,arobotplayingtheballmustbeabletodribbleandkickthe

balltowardsthegoal.Thisrobotplayingballismadetobeabletorecognize

theballandthegoalbyidentifyingthegoaldetectionusingacamera,sothat

itcanfindthevaluearoundtheedgeoftherobottokicktheballtowardsthe

opponent'sgoal.Inthisstudy,agoalwickdetectionsystem wasdeveloped

usingtheCannymethod.TheCannymethodcanbeusedtodetectalledges

orlinesthatmakeupanobjectimage.TheadvantageoftheCannymethodis

theabilitytoreducenoisebeforeperformingedgedetectioncalculations.The

algorithm usedinthisgoaldetectionfirsttakesdatabeforeperformingthe

Grayscaleprocesswheretherobot'smovementswillbeconvertedfrom RGB

datatoGrayscale.Grayscaleimageisanimageobtainedfrom theaverage

valueofred,greenandblueimages.RGBimagevaluedividedby3togetthe

averagevalueoftheRGBimage.Thencontinuetheedgedetectionprocessto

determinetheshapeofthevisiblegoal.Thencalculatethecircumferenceof

thegoalshapeusingthechainmethodtodeterminethepixelvalueofthe

goal.ByusingCanny'sedgedetectionalgorithm,thegoalcanberecognized

perfectly.

Keywords:GoalDetection,Robotplayingball,CannyMethod,RGB,Grayscale



BABI

PENDAHULUAN

1.1 LatarBelakang

Imageprocessingatauseringmdisebutjugadenganpengolahancitra

adalah suatu prosesdarigambaraslimenjadigambarlain yang sesuai

dengankeinginankita.Contohnya:sebuahgambaryangkitadapatkanterlalu

gelap maka dengan suatu image processing gambartersebutbisa kita

prosessehinggamempunyaispesifikasigambaryangsangatjelas.

Imageprocessingberfungsiuntuk‘gambarsebagaisalahsatukomponen

multimediamemegangfungsiyangsangatpentingsebagaibentukinformasi

visual.Imageprocessingmemilikikarakteristikyangberbedadengandata

teksmerupakanpengolahancitrakayadengansebuahinformasi.Adapun

memilikisuatuperibahasayangberbunyi“sebuahgambarbermaknalebih

dariseribukata”(apictureismorethanathousandwords).Maksudnyatentu

saja suatu gambarsehingga memberikan informasiyang sangatbanyak

daripadainformasitersebutdisajikandalam bentukkata-kata(tektual).

Dalam bermain sepakbola,robotharus bisa melakukan gerakan-

gerakan dasardalam bermain sepakbola.Dalam halinidikembangkan



gerakandasarrobotyangsaatinimemilikikecepatanaksiyangkurang.

Robotharusbisaberlarimengejarbolasecaracepatdanmenendangbola

danbangunsecaracepat.Untukmemahamimasalahyangtimbuldalam

menyeimbangkan robot sepakbola kita dapat mempelajari sikap

keseimbanganmanusia.Kompleksitassistem padamanusiamenghasilkan

timbalbalikdariberbagaimacam sistem sensor.Integrasiantarasensor

keseimbangandansistem kontrolyangdibutuhkanagardapatsesuaidengan

tubuh manusiasangatsulit.Rancangan sistem keseimbangan sempurna

melibatkanpenghitungandankontrolyangsangatteliti.

Pertandingansepakbolaantarrobotmerupakansalahsatutantangan

dalam dunia robotika yang diselenggarakan untuk dapat lebih

mengembangkan robotika dan kecerdasan .buatan serta sebagaiajang

bertukarilmubagiparapenelitidiseluruhdunia.Halinimendorongpenulis

merancang sebuah strategiuntuk pertandingan sepak bola antarrobot.

Strategi dibuat dengan menggunakan konsep koordinat untuk

merepresentasikanposisirobotvdalam lapangan.Kemudianstrategidiujidan

dianalisisuntukmenentukankinerjastrategidalam berbagaisituasi.

Berdasarkanuraiandiatas,makadalam tugasakhirini,dengansegala

pertimbangan penulis mengambil judul ‘ Sistem Deteksi Gawang

MenggunakanKamerapadaRobotBermainBolaBerbasisProsesorARM.

1.2 Tujuan



Adapun tujuan yang ingin dicapaidaripembuatan TugasAkhirini

adalah:

1.Membuatprogram sistem deteksigawang dengan menggunakan

metodedeteksitepi,

2.Mengaplikasikansistem deteksigawangpadaprototipedeteksibola

berbasis prosesor ARM pada robot bermain bola dengan

menggunakankamera.

1.3 Manfaat

Adapunmanfaatdaripenelitianadalahsebagaiberikut:

1.Dapatmendeteksiobjekberbentukgawang,

2.Dapatmenghasilkansuatuprototyperobotbermainbolapadakasus

deteksigawangmenggunakankamera.

1.4 BatasanMasalah

Agarpembahasanlebihterarah,makapenulismembuatbatasandari

permasalahaniniyaitupembuatanalatdeteksigawangberbasisprosesor

arm padarobotbermainbolaadalah:

1.Deteksimenggunakanmetodedeteksitepi,tepimerupakanbangun

bidangpersegiempat,



2.KamerayangdigunakanadalahkameradengankomunikasiUSB,

3.Gawangyangdideteksiberbentukpersegiempat,

4.Trackarenamerupakanlapanganminipersegiempat,

5.Trackarenamenggunakanlantaidatardidalam ruangan.

1.5 MetodePenelitian

a. MetodeLiteratur

Merupakanmetodereferensikepustakaanyangdigunakanuntuk

mengkajimasalahyangini,sepertimenggunakandatadaricbuku,

jurnal,daninternet.

b. MetodeKonsultasi

Adalah metode konsultasiatau tanya jawab dengan dosen

pembimbing sehingga penulis dapatmasukan yang berguna

ountukkesempurnaandalam penulisanlaporanakhirini.

c. MetodeObservasi

Metodeyangmengamatisistem kerjapelaksanaantugasakhirini,

denganmelakukanpembahasandenganpembimbing0ataupihak-

pihakyangterkaitdalam pelaksanatugasakhirini.

d. MetodePerancangan

Melakukanperancangansistem mulaidaridiagram blog,kerangka

kerja,danflowchartdarisistem yangakandibuat.

e. MetodeImplementasi



Mengimplementasikan sistem yang telah dibuat di tempat

melaksananyatugasakhirdanmelakukanpengujianpadasistem.

1.6 SistematikaPenulisan

Laporaniniditulisdaribeberapabagiandanmasing-masingbagian

terbagidalam bab-bab.Secara sistematika laporan inidisusun sebagai

berikut:

BABI PENDAHULUAN

Pada bab inipenulis secara garis besar mengenailatar

belakangmenentukanjudullaporan.

BABII DASARTEORI

Dalam babinimenjelaskantentangteori-teoriyangdigunakan

untuklandasandankerangkapikiranyangdigunakandalam

penelitian sertaistilah-istilah dan pengertian-pengertian yang

berhubungandenganpenelitian.

BABIII ANALISADANPERANCANGANSISTEM

Padababinimenjelaskantentangperancanganalatdanbahan

yangakandigunakanpadaperancanganperangkatlunakdan

perangkatkeras yang digunakan untuk membuatrancang

bangunrobotdeteksigawangmenggunakankamerawebcam.

BABIV PEMBAHASANDANHASIL



Dalam babiniberisipembahasanumum tentangsistem yang

akandibuatmeliputiperancanganperangkatkeras,perangkat

lunak,hasilpengujian.

BABV KESIMPULANDANSARAN

Pada bab inimerupakan bab terakhiryang berisitentang

kesimpulandansarandaritugasakhiryangtelahdilaksanakan

daripenulis.


