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PERGERAKAN KAMERA TRACKING OBJEK MENGGUNAKAN METODE HSL
(HUE, SATURATION, LIGHTNESS)

M. Reza Fahdevy

Abstrak

Quadcopter pada saat mengudara dapat dimanfaatkan sebagai sistem untuk
memonitoring objek — objek dengan menggunakan kamera yang terintegrasi di Quadcopter.
Sistem monitoring yang dibuat pada tugas akhir ini memanfaatkan kamera Android yang
diintegraskan pada Quadcopter untuk mendeteksi objek berwarna merah dan kamera akan
mengikuti pergerakan objek tersebut. Agar sistem dapat mendeteksi objek berwarna merah, citra
yang ditangkap kamera harus dilakukan image processing. Image processing dalam sistem ini
yaitu menggunakan proses segmentasi warna menggunakan ruang warna HSL (hue,saturation,
lightness). Sedangkan keluaran sistem ini berupa pergerakan yaw dan pitch pada motor servo
yang berfungsi untuk menggerakan kamera seusai pergerakan objeknya.

Hasil pengujian menunjukan metode HSL sudah mampu mendeteksi objek berwarna
merah cukup baik, dalam pengujian terdapat error dalam pengujian yaitu pada nilai minimum
hue = 0,6%, maksimum hue = 0,5%, minimum saturation = 6,6%, maksimum saturation = 1%,
minimum lightness = 8,6%, maksimum lightness = 1%. Pergerakan motor servo akan bergerak
ke kiri jika objek terletak di pixel 0<X<200, akan bergerak ke kanan jika objek terletak di pixel
440<X <640, bergerak ke atas jika objek berada di pixel 0<Y <160, dan bergerak ke bawah jika
objek berada di pixel 320<X<480. Pada pengujian ini motor servo sudah dapat menggerakan
kamera sesuai dengan pergerakan objek berwarna merah tersebut. Untuk mengetahui seberapa
jauh kamera dapat mendeteksi objek dilakukan pengujian, pengujian yang dilakukan yaitu objek
berukuran 65 x 50 cm, jarak objek masih dapat terdeteksi kamera maksimal 45 meter. Sedangkan
untuk objek berukuran 20 x 25 cm, jarak objek dapat terdeteks kamera maksimal 20 meter.

Kata Kunci: Quadcopter, Kamera, Image Processing, HSL (hue, saturation, lightness), Servo
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THE MOBILE CAMERA OF OBJECT TRACKING USING HSL METHOD (HUE,
SATURATION, LIGHTNESS)

M. Reza Fahdevy
Abstract

Quadcopter can be used as a system to monitor the object by using camera. This research
isusing an android camera as a monitoring system that is integrated on quadcopter to detect ared
object and camera will follow that object. An image processing is used to detect ared object. The
method of thisimage processing is color segmentation or known as HSL method(hue,saturation,
lightness). Otherwise the output of this system is a movement of yaw and pitch on servo motor.
Servo motor it self is used to move the camera depending on the movement object.

This research shows the method HSL has been able to detect a red object is quite good,
there is an error in the testing that the minimum hue = 0.6%, the maximum hue = 0.5, the
minimum saturation = 6.6%, the maximum saturation = 1%, minimum lightness = 8.6%,
maximum lightness = 1%. Results that servo motor will move on the left if the object located in
the 0<X <200 pixel, move on the right if the object located in the 440<X <640 pixel, move on the
top if the object located in the 0<Y <160 pixel, and move on the bottom if the object located in
the 320<X <480 pixel. In research servo motor able to move the camera based on the movement
of the object. For knowing out how far the camera can detect objects that research, this research
on the test for 65 x 50 cm object, the maximal distance to detect this object is approximately 45
meters. On the test for 20 x 25 cm object, the maximal distance to detect the object is
approximately 20 meters.

Keyword: Quadcopter, Camera, Image Processing, HS. (hue, saturation, lightness), Servo
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BAB |
PENDAHULUAN
1.1 Latar Belakang

Dalam dunia aeromodeling mungkin sudah tidak asing lagi dengan istilah
multirotor atau multicopter, yaitu heli dengan menggunakan lebih dari satu motor
dan baling — baling. Salah satu multicopter yang sedang berkembang pesat yaitu
Quadcopter, merupakan multicopter tanpa awak yang memiliki 4 baling — baling
sebagai penggeraknya. Quadcopter banyak sekali kegunaannya, selain sebagai
hobi multicopter ini juga dapat membantu pekerjaan manusia, contohnya dalam
bidang photography, perekaman film, memantau wilayah yang sulit terjangkau,
dan lain - lain. Untuk membuat sistem monitoring tersebut dibutuhkan sebuah
kamera yang dipasang pada Quadcopter[l]. Kamera merupakan media yang
digunakan untuk merekam atau megambil gambar pada saat Quadcopter
mengudara. Kamera tersebut nantinya akan terhubung dengan PC atau laptop
dengan menggunakan jaringan wireless agar dapat dimonitoring area yang
dilaluinya. Sebuah kamera harus diletakkan dengan posis yang stabil di
Quadcopter agar mendapatkan gambar sesuai yang kita inginkan, maka
dibutuhkan gimbal kamera. Gimbal kamera 2 axis dibutuhkan sebuah kontrol
menggunakan pengolahan citra digital (digital image processing) untuk
menggerakan gimbal kamera tersebut.

Pengolahan citra dilakukan untuk proses pendeteksian objek berwarna
merah. Penelitian pemanfaatkan kamera dalam mendeteksi objek berwarna sudah
banyak dilakukan oleh pendliti, hanya sgja pengi mplementasiannya yang berbeda-
beda. Salah satunya yaitu kursi roda penjejak obek berwarna merah menggunakan
metode RGB oleh Fatkhul Umam [2]. Kemudian penelitian yang dilakukan oleh
Benedictus, Widi, dan Katon yaitu pendeteksian objek menggunakan ruang warna
HSV [3]. Selanjutnya penelitian oleh Dhiemas, Ferdian, dan Sakti yaitu membuat
robot Swarm menggunakan ruang warna HSL [4]. Terakhir yaitu penelitian
pengenalan benda di jalan raya menggunakan metode Kalman Filter oleh Roslyn
Yuniar [5]. Dari semua pendlitian di atas, proses yang dilakukan untuk
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mendeteksi objek yaitu menggunakan proses segmentasi warna objek dengan
filter warna. Filter warna tersebut berfungsi memisahkan objek dengan warna
yang ingin dideteksi dan objek dengan warna lain. Hasil segmentas warna sangat
dipengaruhi oleh sampel warna dan nilai toleransi warna yang menjadi acuan
proses segmentasi [3]. Pencahayaan, letak, tekstur, dan kontur benda atau latar
citra akan sangat mempengaruhi hasil segmentasi dan deteksi objek [3].

Penulis memilih metode HSL dalam penelitian ini karena HSL sangat
cocok untuk mengidentifikas warna-warna dasar objek. Selain itu, HSL
menoleransi terhadap perubahan intensitas cahaya Inilah yang menjadi
keunggulan ruang warna HSL dibandingkan dengan ruang warna lainnya.
Representasi suatu warna dalam ruang warna HSL juga tergolong mudah [4].
Permasalahan yang akan dihadapi oleh penulis yaitu dimulai dari permasalahan
bagaimana caranya agar PC dapat mengidentifikas objek yang ingin dideteks.
Kemudian permasalahan berikutnya yaitu bagaimana agar kamera pada
quadcopter tersebut akan bergerak mengikuti objek yang telah terdeteksi tersebut.

Penggunaan kamera ini bisa dijadikan salah satu penelitian yang bisa
dikembangkan untuk quadcopter, berdasarkan penjelasan dari latar belakang
sebelumnya maka di usulkan judul “Pergerakan Kamera Tracking Objek
Menggunakan Metode HSL (Hue, Saturation, Lightness” padatugas akhir ini.

1.2 Rumusan dan Batasan Masalah

Rumusan masalah yang akan dilalui dalam penelitian ini yaitu bagaimana
untuk menentukan objek berwarna merah akan terdeteksi oleh kamera yang
terpasang pada Quadcopter. Setelah objek terdeteksi maka kamera akan otomatis
selalu bergerak mengikuti pergerakan objek tersebut dengan menggunakan gimbal
sebagai penggerak kamera.

Adapun batasan masalah untuk menyelesaikan perumusan masalah
tersebut, yakni sebagai berikut:



1. Kamerayang digunakan yaitu kamera wireless yang terkoneksi dengan PC
kemudian diproses menggunakan image processing.

2.  Menentukan objek yang berwarna merah yang akan dideteks oleh kamera
mengggunakan metode HSL (Hue, saturation, lightnesss).

3. Mengintegrasikan kamera dan gimbal agar dapat mengikuti objek yang
berwarna merah.

4. Untuk menggerakan gimbal sesuai yang diinginkan maka dibutuhkan
kontrol yang dikirim olen PC ke mikrokontroller berupa perintah
pergerakan gimbal agar mengikuti objek yang telah ditentukan.

5. Media pengiriman data dari PC ke mikrokontroller menggunakan
Telemetry.

1.3 Tujuan dan Manfaat
1.3.1 Tujuan
Tujuan yang hendak dicapal oleh penulis melakukan penelitian ini yaitu:
1. Mengetahui metode HSL yang digunakan untuk pendeteksian suatu
objek.
2. Mengetahui pengontrolan pergerakan kamera mengikuti pergerakan
objek.

1.3.2 Manfaat
Manfaat dari penelitian ini yaitu:
1. Sistem yang dibuat ini dapat membantu manusia memantau Ssuatu
objek pada area yang sulit dijangkau.
2. Objek tertentu dapat dimonitoring dari PC secara real-time.

1.4 Metodelogi Penelitian

Untuk merancang dan mengimplementasikan penelitian ini terdapat
tahapan — tahapan metodelogi yang dilakukan. Berikut ini adalah tahapan
— tahapan metodelogi dan flowchart dapat dilihat pada gambar 1.1.



. Studi Pustaka/ Literatur

Mencari informasi dan membaca literatur serta referens tentang image

processing dan sistem kamera yang dapat mengikuti suatu objek.

. Perancangan Sistem

Daam perancangan sistem ini tahapan yang dilakukan yaitu pertama
membuat interface yang akan menampilkan hasil tangkapan kamera
dan diolah dengan image processing. Kemudian dari hasil image
processing tersebut maka akan dikirimkan data dari PC ke

mikrokontroler untuk memerintahkan pergerakan gimbal kamera.

. Penentuan Spesifikasi Teknis

Pada tahapan ini, ditentukan spesifikasi teknis seperti: jenis
multicopter, resolus kamera dan embedded processor. Penentuan
spesifikasi teknis disesuaikan dengan kebutuhan resolusi data image
yang akan diolah, bobot kamera dan embedded processor yang akan
dibawa dan perkiraan beban komputasi algoritma yang akan
diterapkan.

. Pengujian dan Validas

Tahap ini meliputi pengujian perancangan sistem kamera yang dapat
memantau suatu objek yang berwarna merah dari Quadcopter.
Kemudian memastikan pergerakan yang dilakukan oleh gimbal
kamera selalu mengikuti pergerakan objek yang telah ditentukan itu.

. AndisisHasl|

Tahap ini merupakan hasil dari pengujian dari tahap sebelumnya
kemudian dianalisis dengan tujuan mengetahui kekurangan pada hasil
perancangan dan faktor penyebabnya sehingga dapat dilakukan

pengembangan pada penelitian selanjutnya.

. Penulisan Laporan
Penulisan hasil yang didapat dalam penelitian serta laporan kegiatan
yang telah dilakukan.



7. Penarikan Kesimpulan dan Saran
Tahap ini akan ditarik kesimpulan dari hasil analisis dan saran
mengenai sistem kamera yang dapat memantau suatu objek yang

berwarna merah pada Quadcopter.

( START )

A 4

Studi pustaka/ Literatur
P —— Tahap |
A 4
| dentifikasi Hardware & Software — Tahao |
untuk sistem pengendali Quadcopter P

Desain dan perancangan
keseluruhan sistem

— Tahaplll

Integras Har dwar e dan Software

l

Pengujian dan Percoban

—> TahapIV
Validas
A 4
AnalissHasil Pendlitian — TahapV
A 4
Kesimpulan
P —> Tahap VI
END

Gambar 1.1. Kerangka Kerja Metodologi Penelitian



15 Sistematika Penulisan

Untuk lebih memudahkan dalam menyusun tugas akhir ini dan
memperjelas isi dari setigp bab yang ada pada laporan ini, maka dibuatlah
sistematika penulisan sebagai berikut :

BABI PENDAHULUAN
Bab ini beris penjabaran secara sistematis topik yang diambil yaitu latar
belakang, perumusan dan batasan masalah, tujuan dan manfaat, metodologi

penelitian.

BAB Il TINJAUAN PUSTAKA
Bab ini beris tentang dasar teori quadcopter, kamera wireless, gimbal kamera,
Telemetry 915MHz, mikrokontroller, interface, image processing metode HSL

(hue, saturation, lightness), dan kontrol pergerakan kamera.

BAB Il METODOLOGI

Bab ini menjelaskan secara bertahap dan teperinci tentang langkah-langkah
(metodologi) yang digunakan untuk membuat kerangka kerangka kerja
(framework) dalam menyelesaikan tugas akhir serta perancangan perangkat keras

maupun perancangan perangkat lunak dalam penelitian.

BAB IV PENGUJIAN DAN ANALISA

Bab ini berisi pengujian dari sistem kamera tracking objek quadcopter yang telah
dirancang meliputi hasil akhir perangkat keras quadcopter, pengujian image
processing dan pergerakan kamera terhadap objek, serta andlisa dari data yang
didapat.

BAB V. KESIMPULAN
Bab ini beris kesimpulan tentang apa yang diperoleh oleh penulis serta

merupakan jawaban dari tujuan yang ingin dicapai padabab 1 (pendahuluan).
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