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ABSTRAK 

 

SISTEM KONTROL PADA ROBOT KOPER PENGIKUT 

MANUSIA DENGAN MENGGUNAKAN KAMERA SEBAGAI 

PENDETEKSIAN 
(Muhammad Rifky Fathurrachman Iskandar, 03041381821041, 2020, 32 halaman) 

 

 

 
Koper sangat banyak digunakan terutama pada saat berpegian jauh. Namun pada saat dibandara 

atau stasiun penggunaan koper masih kurang efektif karena harus dibawa dengan cara menarik 

tuas yang ada pada koper sehingga cukup menguras tenaga. Koper ini dillengkapi dengan 

kamera sebagai pendeteksian untuk pencarian warna pada celana. Hasil citra yang ditangkap 

kamera akan diolah sebagai masukan untuk mengikuti gerakan celana yang dipakai pemilik 

koper. Pada penelitian ini menggunakan sistem kendali PID yang merupakan sistem kendali 

yang menerapkan algoritma PID. Algoritma PID tersebut bekerja untuk mengendalikan variabel 

input dengan memanipulasi nilai output agar menghasilkan nilai ouput yang diingikan oleh 

sistem. Dengan algoritma PID dapat mengatur kecepatan putaran motor agar dapat melakukan 

pergerakan untuk mengikuti dan menyesuaikan posisi pada celana yang dipakai. Hasil dari 

penelitian ini ditemukan parameter PID yang optimal yaitu KP=0.075, KI=0, KD=0.0009. 

setelah diterakpan algoritma PID pada sistem, robot dapat mengikuti pemiliknya secara otomatis 

dengan memanfaatkan kamera sebagai pembacaan warna pada celana secara real time.  

 

Kata kunci : Koper, Kamera, PID 
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ABSTRACT 

 

CONTROL SYSTEM ON HUMAN FOLLOWING COOPER ROBOT USING 

CAMERA AS DETECTION 

(Muhammad Rifky Fathurrachman Iskandar, 03041381821041, 2020, 32 pages) 

 

 

Suitcases are very widely used, especially when traveling far. However, at the airport or station 

the use of the suitcase is still less effective because it has to be carried by pulling the lever on 

the suitcase so that is quite exhausting. This suitcase is equipped with a camera to detect color 

search on pants. The results of the image captured by the camera will be processed as input to 

follow the movement of the pants worn by the suitcase owner. This study used a PID control 

system that applied the PID algorithm. The PID algorithm worked to control the input variables 

by manipulating the output value to produce the output value desired by the system. The PID 

algorithm can adjust the rotation speed of the motor so that it can make movements to follow 

and adjust the position of the pants used. The results of this study showed that the optimal PID 

parameters were KP = 0.075, KI = 0, KD = 0.0009. After the PID algorithm was applied to the 

system, the robot could follow its owner automatically by using the camera as a real time 

reading of the color of the pants. 

 

 

Keyword  : Suitcase, Camera, PID 
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Lampiran I   Lampiran Program



 

 

1 

 

BAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang 

Pada perkembangan zaman sekarang, koper sangat banyak digunakan terutama 

pada saat berpegian jauh. Koper dapat didefinisikan sebagai tempat menyimpan 

pakaian dan barang lainnya yang dikemas didalam wadah yang tertutup 

berbentuk persegi panjang yang dapat dibawa kemana saja. Koper memiliki pegangan 

atau tuas pada satu sisi dan digunakan untuk mengangkut atau menarik koper saat 

berjalan. Koper salah satu sarana yang diperlukan para traveller untuk membawa 

barang-barang bawaannya. Namun pada saat dibandara atau stasiun penggunaan koper 

masih kurang efektif karena harus dibawa dengan cara menarik tuas yang ada pada 

koper sehingga cukup menguras tenaga belum lagi barang bawaan yang lainnya seperti 

tas dan  kantong plastik.  

Pemecahan persoalan diatas yaitu dengan membuat koper yang dapat mengikuti 

manusia. Koper tersebut dapat mengikuti pemiliknya dengan menggunakan kamera 

sebagai sensor dimana tugasnya menangkap semua informasi yang diperlukan dalam 

pengendalian gerak pada koper. Sistem pengendalian gerak tersebut berfungsi seperti 

otak pada manusia. Bagian ini akan mengolah semua informasi yang diperoleh dari 

untuk menentukan gerak pada robot koper dan mengirim informasi untuk 

menggerakkan bagian mekanik pada koper pengikut manusia. Pada bagian mekanik 

tersebut yang akan mengeksekusi informasi yang dihasilkan oleh sistem pengendalian 

gerak menjadi gerakan. 

Pada tugas akhir ini peneliti akan mengembangkan sistem pengendalian gerakan 

robot koper pengikut manusia untuk dapat mengikuti gerakan perpindahan objek 

tertentu. Pengenalan gerakan objek dilakukan dengan metode object tracking secara 

real time [1]. Objek bergerak yang digunakan dalam penelitian ini adalah warna pada 

celana dengan warna tertentu. Robot dirancang untuk dapat diperintahkan mengenali 

objek warna tertentu, mengukur fitur celana, dan menggunakan fitur terukur sebagai 

informasi masukan untuk mengikuti gerakan celana yang dipakai oleh pemilik koper 

tersebut.  Penelitian ini menggunakan kontroler PID (Proporsional, Integral, 

Differential) yang juga ditambahkan  pada koper pengikut manusia untuk mengatur 

https://id.wikipedia.org/wiki/Persegi_panjang
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kecepatan motor sehingga pergerakan pada robot koper saat mengikuti 

pemiliknya menjadi lebih halus[2]. Oleh sebab itu, pada penelitian akan 

mengimplementasikan PID sebagai pengendali objek bergerak berupa koper yang 

dapat mengikuti manusia.  

 

1.2 Perumusan Masalah 

Perumusan masalah pada proposal tugas akhir  ini adalah kurang efektifnya 

penggunaan koper karena koper harus dibawa dengan dengan cara menarik tuas yang 

ada pada koper sehingga cukup menguras tenaga. Untuk membuat koper tersebut 

mengikuti pemiliknya diperlukan pengendali yang handal dan kuat namun, sederhana 

yang dapat diimplementasikan pada koper tersebut. 

 

1.3 Batasan Masalah 

1. Menggunakan modul kamera raspberry pi sebagai pengambilan data. 

2. Sistem kontrol pada koper pengikut manusia ini menggunakan mikrokontroller 

Raspberry Pi 3 Model B+. 

3. Hasil deteksi dapat digunakan untuk mengendalikan atau mengontrol gerak 

pada koper. 

 

1.4 Tujuan Penelitian 

Adapun tujuan dari penelitian ini yaitu merancang koper yang dapat mengikuti 

pemiliknya secara otomatis dan menguji performansi kontrol PID dengan metode object 

tracking secara real time.  

 

1.5 Keaslian Penelitian 

Pada penelitian ini penulis menganalisis dari beberapa jurnal yang dapat dijadikan 

sebagai bahan referensi pembuatan koper pengikut manusia,  ada beberapa referansi 

jurnal yaitu pertama jurnal yang ditulis oleh Dwi Putra Sya’ban dan Sujono yang 

membahas tentang sistem kendali PID untuk pencarian arah gawang lawan pada robot 

sepakbola beroda [2]. Kekurangan yang didapat dari penelitian ini yaitu sistem 

pendekteksian menggunakan kamera cenderung dipengaruhi oleh perubahan intesitas 

cahaya. Kelebihan yang didapat bahwa hasil dari tunning PID didapatkan hasil respon 
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yang stabil dan dapat mengatur kecepatan motor agar melakukan pergerakan untuk 

menyesuaikan posisi dalam menemukan arah. 

Pada penelitian kedua yang ditulis oleh Basuki Winarko dan Meliya Wahyu Putri 

Pratama membahas tentang pengendalian gerak robot penghindar halangan 

menggunakan citra dengan kontrol PID [3]. Kekurangan pada penelitian adalah ketika 

objek yang menjadi halangan tidak sejajar maka pembacaan jarak antara robot dan 

halangan tidak akurat. Hal ini dikarenakan kamera yang digunakan kurang bagus yaitu 

USB webcam 5MP. Kelebihan yang didapat bahwa  robot dapat bergerak dan 

menghindari halangan dengan halus. 

Pada penelitian ketiga yang ditulis oleh Daryl Peralta, Manuel Ramos dan 

Nocolette Ann Arrola membahas tentang person following robotic suitcase [4]. 

Kekurangan pada penelitian ini yaitu beban yang dimuat didalam koper karena semakin 

berat isi didalam koper maka koper akan semakin lamban dan tidak leluasa begitu juga 

sebaliknya. Kelebihan dari penelitian ini koper dapat mengikuti pemiliknya sesuai 

dengan yang diinginkan. 
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