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ABSTRACT 

 

The camera basically has the same characteristics as the human sense of sight (eye) "the 

eye will only capture the object in the direction where the eye is facing". The point of view of a 

conventional camera will also only be able to capture the object in front of it. The object 

detection system with the AUV robot will adjust the motor movement. This camera is shaped like 

a cable that is attached to the USB port, the camera can adjust to water conditions because it 

has an LED light. The shape like a cable also has the advantage of being able to reach the 

narrowest area of the robot used such as AUV. In this study using the hough transform method 

because the parameters are considered stronger. But the research will be limited because it only 

reads a limited distance. The robot will detect objects in the form of circles and triangles. 
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ABSTRAK 

 
 

Kamera pada dasarnya memiliki karakteristik sama seperti indra penglihatan manusia 

(Mata) “mata hanya akan menangkap objek kearah dimana mata menghadap” .Sudut pandang 

kamera konvesional juga hanya akan dapat menangkap objek yang ada dihadapannya. Sistem 

deteksi objek dengan robot AUV akan menyesuaikan pergerakan motor. Kamera ini berbentuk 

seperti kabel yang dipasangkan ke Port USB, kamera tersebut dapat menyesuaikan dengan 

keadaan air karena memiliki lampu LED. Bentuk seperti kabel juga memiliki kelebihan dapat 

menjangkau area tersempit pada robot yang digunakan seperti AUV.pada penelitian ini 

menggunakan metode hough transform karena parameter dianggap lebih kuat. Tetapi pada 

penelitian akan dibatasi karena hanya membaca jarak yang terbatas. Robot akan mendeteksi 

objek bentuk lingkaran dan segitiga. 
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PENDAHULUAN 

 

1.1.  Latar belakang  

 Perkembangan teknologi semakin maju, salah satunya dibidang robotika. Robotika 

adalah bidang ilmu yang sedang berkembang pesat dan memiliki masa depan besar. Robot 

merupakan mesin yang dapat mengerjakan beberapa tugas manusia, baik dikendalikan 

komputer maupun otomatis salah satunya alat buatan manusia yang banyak berkontribusi 

untuk kegiatan explorasi manusia terhadap lingkungan contoh paling umum adalah robot 

Autonomous Underwater Vehicles (AUV) yang dibuat untuk beroperasi dipermukaan air dan 

dapat menyelam tetapi tidak terlalu dalam [1][2]. 

 Dalam menjalanan tugasnya untuk beroperasi, robot juga harus memiliki indra. Salah 

satunya adalah indra penglihatan. Kamera sebagai mata untuk robot AUV yang dapat 

difungsikan sebagai alat penglihatan dalam air. Kamera juga dapat mengambil citra lalu 

diproses setelah difungsikan untuk mencari objek bawah air. Selanjutnya objek dikenali 

dengan menggunakan metode hough transform. 

 Metode Hough Transform adalah Metode ini juga sangat efektif untuk mengekstraksi 

garis yang diterapkan  dalam ruang biner. Ide dasarnya adalah memanfaatkan hubungan 

ganda antara titik dan garis. Metode ini juga terarah berdasarkan metode transformasi Hough 

dan morfologi tersebut. Hasil akurasi yang diperoleh dengan menggunakan  Hough 

Transform adalah 82% dari 100%.[3].  

Jaringan syaraf tiruan dapat diimplementasikan sebagai metode pengklasifikasian 

bentuk sebuah benda berbentuk lingkaran. Dari ulasan diatas, maka penulis ingin  melakukan 

penelitian tentang sistem deteksi benda lingakaran dan Jaringan Syaraf Tiruan. Citra sebagai 

output alat perekaman, seperti kamera, dapat bersifat analog ataupun digital [4][5].  

Penelitian tugas akhir ini akan memfokuskan pada sistem pendeteksian menggunakan 

metode hough transform untuk memodelkan robot bawah air atau Autonomous Underwater 

Vehicle (AUV). Saat beroperasi maka peneliti dapat mengukur keberhasilan dalam 

mendapatkan objek bawah air tergantung pada kondisi air, pencahayaan, dan obstacle atau 

halangan, resolusi kamera sangat mempengaruhi dalam objek agar dapat terlihat jelas[6]. 

 

1.2. Tujuan dan Manfaat  

1.2.1. Tujuan 

 Tujuan penulis Tugas Akhir ini, adalah : 



 

1. Mendeteksi objek bawah air menggunakan Autonomous Underwater Vehicle (AUV) 

dengan menggunakan Metode Hough Transform. 

2. Menganalisa keakurasi metode yang digunakan. 

3. Hasil dari klarifikasi tersebut akan di implementasikan ke dalam bentuk simultan 

program. 

 

1.2.2.  Manfaat 

Manfaat dari penulis Tugas Akhir ini, yaitu : 

1. Kamera yang dipasang pada Autonomous Underwater Vehicle (AUV) sebagai indra 

penglihatan. 

2. Menjadikan kamera sebagai sistem pengenalan awal mencari objek. 

3. Memberikan pengetahuan tentang kelebihan dalam penerapan metode Hough 

Transform. 

 

1.3. Rumusan Masalah  

Rumusan masalah dalam rancangan sistem ini adalah: 

1. Cara mengimplementasikan Hough Transform agar bisa mendeteksi benda berbentuk 

lingkaran. 

2. Kamera sebagai indra penglihatan sebagai menghasilkan keluaran yang dapat 

memberikan perintah untuk penggerakan robot dalam mencari objek. 

 

1.4. Batasan Masalah  

Pembatasan masalah pada penulis ini, adalah : 

1. Kondisi air dengan keadaan jernih dan dalam keadaan keruh. 

2. Fokus penelitian dilakukan hanya pada penerapan Metode Hough Transfrom 

dalam proses pendeteksian titik. 

3. Objek yang dideteksi adalah benda berbentuk lingkaran. 

4. Kedalaman air terbatas. 

5. Pengujian pada lingkungan bebas, benda telah di tentukan. 

 

1.5.  Metodelogi Penulisan 

Metodelogi penulis yang dipakai dalam penelitian ini adalah : 

1. Studi Pustaka 

Pada metode ini mencari dan mengumpulkan referensi yang berupa literature yang 



 

terdapat pada buku, internet dan jurnal mengenai “Sistem Deteksi Titik Objek 

Bawah Air Pada Autonomous Underwater Vehicle (AUV) menggunakan Hough 

Tranform”. 

 

2. Rancangan inisialisasi 

Tahap kedua ini merupakan inisialisasi siperancangan dimana mempersiapkan hal-hal 

apa saja yang dibutuhkan untuk menunjang sistem deteksi objek bawah air 

menggunakan Hough Transform. 

 

3. Perancangan Pembuatan Sistem 

Pengumpulan data, pembuatan robot untuk  melakukan simulasi agar dapat mendeteksi 

objek lingkaran ke dalam robot AUV. 

 

4. Uji dan Validasi Projek 

Tahap ini melakukan pengujian terhadap simulasi yang telah dibuat, apakah simulasi 

tersebut dapat menghasilkan nilai keakuratan yang baik atau tidak. Jika iya maka 

selanjutnya akan diuji ke dalam alat tersebut. 

 

5. Analisis Projek 

Hasil dari uji selanjutnya di analisis bertujuan supaya dapat mengetahui kekurangan 

dari hasil rancangan dan penyebab projek yang sedang dikerjakan. Dan sebagai 

bahan pengembang untuk penelitian berlanjut. 
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