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ABSTRAK 

 

Pengolahan citra adalah suatu proses dari gambar asli menjadi gambar lain yang 

sesuai dengan keinginan kita. Tujuan dalam penelitian ini yaitu untuk membuat prototype 

robot mobile wall follower menggunakan kamera sebagai sensor kamera yang digunakan 

sebagai pendeteksi garis jalan pada arena yang dirancang. Dan dapat menghasilkan suatu 

prototype robot mobile wall follower menggunakan kamera sebagai sensor kamera. Pada 

sistem pendeteksi objek dinding garis  berwarna merah atau hitam menggunakan bahasa 

pemrograman C# dengan software Microsoft Visual Studio 2010. Program untuk 

mendeteksi dinding garis  ini menggunakan tehnik pengolahan citra dengan kamera 

sebagai sensor inputannya, dimana pada perangkat lunak tersebut terdapat tahapan - 

tahapan proses pengolahan citra. Objek warna yang akan diuji adalah warna merah atau 

hitam. Robot wall follower bisa digunakan dilapangan tanpa susah mengetahui warna 

mana yang tidak mencapai angka 600(warna yang sudah buram)apabila warna yang 

diketahui buram maka robot akan stop/berhenti. 

 

 

Kata Kunci  : Pengikut Dinding Garis, Pengolahan Citra, Robot Mobile, Sensor 

Kamera, Microsoft visual studio. 
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ABSTRACT 

 

  Image processing is a process of the original image into another image that 

suits our desires. The purpose of this research is to make prototype of mobile wall 

follower robot using camera as camera sensor which is used as road line detector in 

arena designed. And can generate a prototype mobile wall follower robot using the 

camera as a camera sensor. On the system detection of red or black line wall object using 

C # programming language with Microsoft Visual Studio 2010 software. The 

programming  to detect this line wall using image processing techniques with the camera 

as the sensor input, where the software there are stages - the process of image 

processing. The color object to be tested is red or black. Robot wall follower can be used 

in the field without knowing which color does not reach the number 600 (colors that have 

been blurred) if the color is known to be blurred then the robot will stop. 

 

 

 Keywords : Wall Follower, Image Processing, Mobile Robot, Camera Sensor,              

Microsoft Visual Studio. 
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                BAB I 

       PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang 

Image  processing  atau  sering disebut juga dengan pengolahan citra adalah 

suatu proses dari gambar asli menjadi gambar lain yang sesuai dengan keinginan 

kita. Contohnya: sebuah gambar yang kita dapatkan terlalu gelap maka dengan 

suatu image processing gambar tersebut bisa kita proses sehingga mempunyai 

spesifikasi gambar yang sangat jelas [1]. 

Image processing berfungsi untuk gambar sebagai salah satu komponen 

multimedia memegang fungsi yang sangat penting sebagai bentuk informasi 

visual. Image processing memiliki karakteristik yang berbeda dengan data teks 

merupakan pengolahan citra kaya dengan sebuah informasi. Adapun memiliki 

suatu peribahasa yang berbunyi “sebuah gambar bermakna lebih dari seribu kata” 

(a picture is more than a thousand words). Maksudnya tentu saja suatu gambar 

sehingga memberikan informasi yang sangat banyak daripada informasi tersebut 

disajikan dalam bentuk kata-kata (textual) [1]. 

Image processing untuk digunakan dalam gambar dua dimensi oleh perangkat 

komputer digital. Menurut Gonzalez dan woods, image processing atau 

pengolahan citra adalah proses pengambilan atribut-atribut sebuah gambar yang 

memiliki input dan outputnya. Image processing memiliki beberapa aplikasi pada 

suatu bidang seperti: penajaman gambar, pendeteksian objek pada gambar, 

pengurangan noise, konversi gambar berwarna ke grayscale dan sebaliknya, 

kompersi data pada gambar dan sebagainya [2]. 



 
 

Secara harfiah, image processing merupakan gambar suatu bidang dwimatra 

(dua dimensi). Dilihat dari sudut pandang matematis, image processing memiliki 

sebuah fungsi secara terus menerus (continue) dari intensitas cahaya dalam suatu 

bidang dwimatra. Sumber cahaya menerangi suatu objek, objek dapat 

memantulkan kembali beberapa bagian dari berkas cahaya tersebut. Pantulan 

cahaya ini ditangkap oleh alat-alat optik, contohnya : mata pada manusia, kamera, 

pemindai (scanner), dan sebagainya, sehingga sebuah bayangan objek yang 

disebut image processing tersebut terekam. 

Image processing merupakan pengolahan citra, khususnya dengan 

menggunakan komputer sehingga memiliki image processing agar kualitasnya 

sangat baik. Walaupun suatu pengolahan citra kaya sebuah informasi, meskipun 

sering kali pengolahan citra yang kita mempunyai mengalami penurunan mutu 

(degradasi), contohnya mungkin cacat atau derau (noise), warnanya kurang terang 

atau gelap. Meskipun pengolahan citra yang mengalami gangguan mudah 

diinterprestasi, maka pengolahan citra tersebut perlu dimanipulasi menjadi 

pengolahan citra yang lain agar kualitasnya sangat baik. Image processing 

bertujuan agar dapat memperbaiki kualitas yang sangat mudah diinterprestasi oleh 

manusia atau mesin (dalam hal ini komputer). 

Berdasarkan uraian diatas, saya sebagai mahasiswa tingkat akhir Program 

Studi Diploma Jurusan Teknik Komputer Universitas Sriwijaya mengambil tema 

tersebut sebagai Tugas Akhir. Maka penulis mengambil judul Rancang Bangun 

Robot Wall Follower Menggunakan Sensor Kamera. Sebagai judul utama 

dalam laporan akhir ini.   

1.2 Tujuan  



 
 

Adapun tujuan yang ingin dicapai dari pembuatan Tugas Akhir ini adalah 

untuk membuat prototype robot mobile wall follower menggunakan kamera 

sebagai sensor kamera yang digunakan sebagai pendeteksi garis jalan pada arena 

yang dirancang. 

1.3 Manfaat  

Adapun manfaat dari pembuatan tugas akhir ini adalah sebagai berikut, 

1. Dapat mengaplikasikan metode pengolahan citra pada mobile robot 

sederhana untuk mendeteksi dinding garis atau garis berwarna hitam atau 

merah. 

2. Dapat menghasilkan suatu prototype robot mobile wall follower 

menggunakan kamera sebagai sensor kamera. 

1.4 Batasan masalah 

Agar pembahasan lebih terarah, maka penulis membuat batasan dari 

permasalahan ini yaitu pembuatan alat atau rancang bangun prototype robot 

mobile wall follower menggunakan sensor kamera adalah 

1. Robot mobile menggunakan roda sebagai pengerak. 

2. Kamera yang digunakan adalah kamera dengan komunikasi USB. 

3. Warna yang dideteksi adalah dinding garis  berwarna hitam atau merah. 

4. Track arena merupakan jalan lurus. 

 

1.5 Metode Penelitian 

1. Metode Literatur 



 
 

Merupakan metode referensi kepustakaan yang digunakan dalam mengkaji 

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

internet. 

2. Metode Konsultasi 

Merupakan metode konsultasi atau tanya jawab dengan dosen pembimbing 

sehingga penulis mendapatkan masukan yang berarti untuk kesempurnaan 

dalam penulisan laporan akhir ini. 

3. Metode Observasi 

Dalam metode ini penulis mengadakan pengamatan terhadap objek yang 

diperoleh pada saat pengerjaan alat dan pengujian alat. 

4. Metode Eksperimen 

Merupakan metode yang mengadakan eksperimen atau uji coba terhadap 

alat yang akan dibuat berupa software atau perancangan hardware dari alat 

tersebut. 

1.6  Sistematika Penulisan 

Agar pembahasan laporan ini dapat memberikan gambaran yang sesuai      

dengan tujuan,maka penulis membuat sistematika penulisan laporan Tugas Akhir 

yang terdiri V bab,dengan masing-masing bab adalah sebagai berikut, 

BAB I PENDAHULUAN 

Berisi latar belakang pemilihan judul, tujuan, manfaat, batasan masalah, 

,metodologi penelitian yang digunakan dan sistematika penulisan. 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA 



 
 

Berisi tentang semua landasan teori yang berhubungan dan mendukung 

dengan alat yang akan dibuat antara lain teori pemrosesan citra, mikrokontroler, 

kamera, motor dc, driver motor dc. 

BAB III PERANCANGAN DAN PEMBUATAN ALAT 

Berisi tentang analisa perancangan sistem secara garis besar yang meliputi  

perancangan sistem perangkat keras dan perangkat lunak, serta arena yang 

digunakan. 

BAB IV PEMBAHASAN 

Berisi tentang kumpulan informasi dan pengujian sistem yang meliputi 

pengujian perangkat keras dan pengujian perangkat lunak. 

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN 

Berisi kesimpulan dari hasil pengujian yang didapat dan saran-saran untuk 

pengembangan lebih lanjut. 
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