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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1  Latar Belakang 

Seiring dengan semakin berkembangnya teknologi dan ilmu pengetahuan 

beberapa tahun terakhir, maka banyak bidang-bidang ilmu pengetahuan yang 

berkembang secara pesat. Salah satunya adalah bidang robotika dimana 

perkembangan penelitiannya berkembang cukup pesat. Robot terdiri dari dua bagian 

yaitu mobile robot (dapat berpindah posisi) dan non mobile robot (tidak dapat 

berpindah posisi).[1] Kombinasi dari keduanya dapat menghasilkan kelompok 

kombinasi konvensional (mobile & non-mobile) dan kelompok non-konvensional. 

Kelompok konvensional bisa berupa mobile manipulator dan walking robot, 

sedangkan kelompok non-konvensional dapat berupa robot humanoid dan robot 

animaloid. 

Mobile robot adalah alat yang dapat bergerak secara otomatis untuk melakukan 

hal tertentu, seperti bergerak mengikuti arah tertentu yang telah ditetapkan, seperti 

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. 

Penggunaan kamera (digital) dalam dunia robotik dikenal sebagai robotics vision. 

Pada penelitian sebelumnya, kamera webcam pada robot line follower ini digunakan 

agar resolusi pembacaan garis lebih tinggi, sehingga menjadikan gerakan robot lebih 

akurat. Penggunaan kamera webcam juga untuk membandingkan antara kedua sensor 

tersebut, untuk mengetahui bagaimana perbedaan kinerja dari sensor photoreflector, 

LED dan photodioda dan kamera webcam.[2] Pemrosesan pada kamera webcam 

tentunya berbeda dengan pemrosesan pada jenis sensor yang lain, pada kamera 

webcam digunakan pemrosesan citra (image) untuk pendeteksiannya . 

Sistem image processing akan diaplikasikan, pada sebuah mobile robot yang 

diberi kamera untuk dapat mengambil gambar marka jalan yang sedang dilalui oleh 

mobile robot tersebut. Marka jalan tersebut berupa tampilan tanda dilarang lewat 
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penunjuk arah bergerak dan berhenti robot. Pengolahan data citra digital (image 

processing) menggunakan OpenCV, dengan memanfaatkan library dari OpenCV 

maka proses untuk mengolah gambar dapat menjadi lebih cepat, dan image diproses 

menggunakan komputer. 

Penggunaan kamera dapat dijadikan salah satu alternatif sensor yang bisa 

digunakan untuk menentukan arah pada robot pembaca marka jalan. Berdasarkan 

penjelasan dari latar belakang sebelumnya maka akan dirancang bangun sebuah robot 

pembaca marka jalan dengan judul “Deteksi Rambu di Larang Lewat untuk 

Kendaraan Bermotor pada mobile Robot Menggunakan Kamera berbasis 

Prosesor ARM” pada tugas akhir ini.  

1.2  Tujuan 

       Adapun tujuan yang ingin dicapai dari pembuatan Tugas Ahir ini adalah 

1. Membuat prototype alat deteksi tanda jalan dilarang lewat berdasarkan warna 

menggunakan kamera webcam pada mobile robot, 

2. Membuat perangkat lunak untuk mengenali citra rambu jalan dilarang lewat 

untuk kendaraan bermotor.  

1.3  Manfaat 

Adapun manfaat dari penelitian adalah sebagai berikut : 

1. Dapat mendeteksi tanda dilarang lewat dijalan dengan metode segmentasi, 

2. Dapat menghasilkan suatu perangkat lunat alat deteksi tanda dilarang lewat 

menggunakan kamera webcame berbasis prosesor arm. 

 

1.4   Batasan Masalah 

       Agar pembahasan lebih terarah, maka penulis membuat batasan dari 

permasalahan ini yaitu pembuatan alat deteksi tanda menggunakan dilarang lewat 

menggunakan kamera webcam adalah 

1. Robot  menggunakan roda kiri dan kanan sebagai pengerak, dan 1 (satu) roda 

bebas, 

2. Kamera yang digunakan adalah kamera dengan komunikasi USB, 

3. Tanda yang dideteksi adalah tanda dilarang lewat bagi kendaraan bermotor, 

4. Track merupakan arena persegi empat. 
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1.5  Metode Penelitian 

a. Metode Literatur 

Merupakan metode referensi kepustakaan yang digunakan dalam 

mengkaji masalah yang ada, seperti mengumpulkan data dari buku, jurnal, 

dan internet. 

b. Metode Konsultasi 

Merupakan metode konsultasi atau tanya jawab dengan dosen 

pembimbing sehingga penulis mendapatkan masukan yang berarti untuk 

kesempurnaan dalam penulisan laporan akhir ini. 

c. Metode Observasi 

Mengamati sistem kerja tempat pelaksanaan tugas akhir, dengan diskusi 

yaitu melakukan pembahasan dengan pembimbing maupun pihak-pihak 

yang terkait dalam pelaksanaan tugas akhir. 

d. Metode Perancangan 

Melakukan perancangan sistem mulai dari topologi dan logika kerja dari 

sistem yang akan dibuat. 

e. Metode Implementasi dan Pengujian 

Mengimplementasikan sistem yang telah dibuat di tempat pelakasanaan 

tugas akhir dan melakukan pengujian pada sistem tersebut.  

 

1.6  Sistematika Penulisan 

Laporan ini ditulis dalam beberapa bagian dan masing-masing bagian terbagi 

dalam sub-sub bagian. Secara sistematika laporan ini disusun sebagai berikut: 

BAB I PENDAHULUAN 

Pada bab ini penulis mengemukakan secara garis besar mengenai latar 

belakang pengambilan judul laporan. 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA 

Dalam bab ini dijelaskan tentang teori-teori yang digunakan sebagai 

landasan dan kerangka pikiran yang akan digunakan dalam penelitian 

serta istilah-istilah dan pengertian-pengertian yang berhubungan 

dengan penelitian. 
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BAB III PERANCANGAN SISTEM 

Pada bab ini menjelaskan perancangan alat, alat dan bahan yang di 

gunakan pada perancangan perangkat lunak yang digunakan untuk 

membuat perangkat lunak sistem detekdi tanda jalan dilarang lewat 

bagi kendaraan bermotor menggunakan kamera webcame. 

BAB IV PENGUJIAN DAN ANALISA 

Pada bab ini berisi gambaran umum tentang sistem yang akan dibuat 

meliputi perancangan perangkat keras, perangkat lunak, rencana 

pengujian. 

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN 

Pada bab ini merupakan bab terakhir yang berisikan tentang 

kesimpulan dari tugas akhir yang telah dilaksanakan dan saran-saran 

dari penulis. 
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