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ABSTRAK

IMPLEMENTASI SISTEM DETEKSI GARIS PADA ROBOT

PENGANTAR PESANANMAKANAN MENGGUNAKAN KAMERA

Oleh

M. DWI RIZKI ANDRE

09030581721004

Robot Pengantar Pesanan makanan menggunakan Kamera ini merupakan robot

yang berjalan otomatis dengan sistem deteksi garis menggunakan kamera. Robot

pengantar pesanan makanan ini menggunakan Microprocessor ARM, Raspberry,

dan Webcam. Robot pengatar pesanan makanan ini dibuat untuk menggantikan

peran pegawai yang ada di rumah makan, robot ini dimanfaatkan untuk

meminimalisir gaji pegawai. Robot ini memiliki kemampuan untuk mengantarkan

pesanan makanan ke meja pengunjung secara otomatis dengan sistem deteksi

garis menggunakan kamera. Hasil dari pengujian alat ini adalah robot bergerak

sesuai dengan yang di perintahkan dengan mengikuti lintasan garis yang telah di

buat menggunakan kamera

Kata Kunci : Raspberry, Webcam
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ABSTRACT

IMPLEMENTATION OF LINE DETECTION SYSTEM IN FOOD ORDER

ROBOT USING CAMERA

By

M. DWI RIZKI ANDRE

09030581721004

Introduction to food order robots using this camera is a robot that runs

automatically with a line detection system using a camera. This food order

delivery robot uses an ARM Microprocessor, Raspberry, and Webcam. This food

ordering robot is made to replace the role of employees in the restaurant, this

robot is used to minimize employee salaries. This robot has the ability to deliver

food orders to the visitor's table automatically with a line detection system using a

camera. The results of testing this tool is a robot moves according to what was

ordered by following the path of the line that has been made using a camera

Keywords : Raspberry, Webcam
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BAB I

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Perkembangan teknologi mengalami kemajuan yang sangat pesat terutama

pada bidang yang mengaplikasikan teknologi seperti, IT, robotika, kecerdasan

buatan dan banyak lagi. Aplikasi teknologi yang canggih dalam dunia industri

secara tidak langsung telah menggantikan peran manusia yang mengoperasikan

peralatan-peralatan manual. Perkembangan teknologi robotika juga telah membuat

kualitas kehidupan manusia semakin menjadi lebih maju, karena saat ini

perkembangan teknologi robotika telah mampu meningkatkan kualitas maupun

kuantitas produksi berbagai pabrik, membantu manusia dalam melakukan

berbagai kegiatan dalam lingkungan yang berbahaya dan lain sebagainya [1].

Untuk meringankan pekerjaan manusia dalam lingkungan yang selalu berpindah

maka peran mobile robot akan sangat diperlukan.

Pemantauan aktifitas lingkungan merupakan hal yang sangat menarik untuk

dikembangkan. Hal tersebut dikarenakan kehidupan manusia tentu berpengaruh

terhadap lingkungan sekitarnya seperti kesehatan dan transportasi. Hal diatas

dapat dilakukan dengan menggunakan mobile robot. Mobile robot adalah robot

yang dapat bergerak secara otomatis ataupun remoted untuk melakukan hal

tertentu, seperti bergerak memindahkan objek ataupun mencapai target tertentu,

misalnya robot line follower yang dapat mendeteksi dan bergerak mengikuti garis

yang telah ditentukan. Sensor yang biasanya dipakai untuk robot line follower ini

biasanya merupakan sensor photoreflector, LED dan photodioda namun sensor –

sensor tersebut, bisa diganti dengan kamera webcam [3].

Penggunaan metode pengolahan citra dalam dunia robotik dikenal sebagai

robotics vision. Kamera webcam pada robot line follower ini digunakan untuk

menampilkan jalur berwarna, agar resolusi pembacaan garis lebih tinggi.

Tampilan garis ini kemudian diproses dengan pengolahan citra, sehingga

menjadikan gerakan robot lebih terarah sesuai dengan data yang dihasilkan.

Penggunaan kamera dapat dijadikan salah satu alternatif sensor yang bisa

digunakan untuk menentukan arah gerak robot pada track garis warna.
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Berdasarkan uraian diatas maka pada projek akhir ini dirancang bangun sebuah

robot otonomos pengikut garis menggunakan kamera sebagai pengantar pesanan

makanan dengan mengimplementasi sistem deteksi garis.

1.2 Tujuan

Tujuan yang ingin dicapai dari pembuatan Projek Ahir ini adalah :

1. Membuat prototype perangkat lunak sistem deteksi garis berwarna

menggunakan metode segmentasi,

2. Mengimplementasikan perangkat lunak tersebut pada robot pengantar

pesanan makanan.

1.3 Rumusan Masalah

Adapun rumusan masalah dari projek akhir ini adalah sebagai berikut :

1. Menggunakan metode segmentasi pada system deteksi garis berwarna,

2. Dapat menghasilkan suatu perangkat lunat alat sistem deteksi track garis

berdasarkan warna menggunakan kamera pada robot pengantar pesanan

makanan berbasis prosesor arm.

1.4 Batasan Masalah

Agar pembahasan lebih terarah, maka penulis membuat batasan dari

permasalahan ini yaitu :

1. Kamera yang digunakan adalah kamera dengan komunikasi USB,

2. Proses pengolahan citra menggunakan modul raspberry pi 3 dengan

prosesor ARM,

3. Sistem mekanik robot tidak dibahas dalam perancangan system,

4. Garis yang dideteksi adalah garis berwarna RGB atau berwarna hitam,

5. Track garis merupakan lokasi meja pemesan makanan.

1.5 Sistematika Penulisan

Dalam penulisan laporan, penulis membagi dalam beberapa bagian dan

masing-masing bagian terbagi dalam sub-sub bagian. Secara sistematika

laporan ini disusun sebagai berikut:
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BAB I PENDAHULUAN

Pada bab ini penulis mengemukakan secara garis besar mengenai

latar belakang pengambilan judul laporan. Dalam latar belakang

dipaparkan beberapa penjelasan mulai dari perkembangan, metode

dan apilkasi pengolahan citra. Kemudian dilanjutkan dengan tujuan

projek akhir, rumusan masalah, batasan masalah dan sistematika

penulisan.

BAB II DASAR TEORI

Pada bagian ini dijelaskan tentang teori-teori pendukung yang

digunakan dalam projek akhir ini. Dasar teori ini digunakan

sebagai landasan berpikir, dan berbagai pengertian yang

berhubungan dengan projek akhir. Diantaranya adalah teori

robotika, teori citra digital, teori pengolahan citra dan beberapa

teori mengenai perangkat keras yang mendukung implementasi

perangkat lunak.

BAB III PERANCANGAN SISTEM

Pada bab ini menjelaskan perancangan perangkat lunak sistem dan

perancangan perangkat lunak secara umum yang digunakan sistem

deteksi jalur garis berwarna menggunakan kamera pada robot

pengantaran pesanan makanan. Sub sistem perancangan antara lain

langkah-langkah dalam pembuatan perangkat lunak.

BAB IV PENGUJIAN DAN ANALISA HASIL

Pada bab ini berisi gambaran tentang cara pengujian dan analisa

hasil yang telah dicapai. Pengujian disesuaikan dengan langkah-

langkah pengolahan citra pada bab3. Pengujian juga meliputi

pengujian sebagian perangkat keras. Setelah pengujian dilakukan,

maka dilanjutkan dengan analisa hasil secara keseluruhan sebagai

validasi system. Tujuannya adalah apakah hasil yang diperoleh

sesuai dengan perancangan system.
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BAB V KESIMPULAN DAN SARAN

Pada bab ini merupakan bab terakhir yang berisikan tentang

kesimpulan dari hasil yang telah dianalisa. Kesimpulan dapat berisi

hasil atau perhitungan secara manual. Setelah itu akan dibuat saran

secara umum untuk perbaikan dan pengembangan sistem

kedepannya.
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