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DETEKSI WARNA KABEL POWER MENGGUNAKAN WEBCAM PADA

ROBOT BERKAKI BERBASIS PROCESSOR ARM

TIARA TRI WAHYUNI/ 09030581519003

Abstrak

Robot berkaki empat pendeteksi kabel power ini dapat digunakan sebagai penjinak bom
disaat kondisi manusia tidak dapat menjangkau area bom tersebut. Pada metode mendeteksi
kabel tersebut penulis menggunakan Proses konversi dari citra warna RGB ke citra warna
HSV didapatkan dengan cara menuliskan rumus matematis untuk melakukan konversi warna
RGB ke warna HSV kedalam bahasa pemrograman python pada OpenCV. Setelah Kabel
Terdeteksi maka Robot tersebut akan melakukan eksekusi pemotongan kabel dengan
menggunakan saw blades. Maka dari itu penulis mengambil penelitian mengenai deteksi
kabel power menggunakan webcam pada robot berkaki Berbasis Processor ARM sebagai
bahan tugas akhir. Banyaknya informasi yang di dapatkan dari webcam ini akan membuat
robot dapat beroperasi yaitu mendeteksi warna kabel power yang tidak hanya pada

lingkungannya sendiri tetapi bisa tergantung dengan lingkungan yang dihadapinya.

Kata Kunci : Pengolahan Citra Digital, Raspberry pi, Processor ARM, Bahasa Python,
RGB, HSV, Thresholding, Webcam, Kabel Power.
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COLOR CABLE POWER DETECTION USING WEBCAM IN ROBOT USING ARM
PROCESSORS

TIARA TRI WAHYUNI/ 09030581519003

Abstract :

The four-legged robot that detects the power cable can be used as a bomb tamer when human
conditions cannot reach the area of the bomb. In the method of detecting the cable the writer
uses the conversion process from RGB colour image to HSV colour image obtained by
writing a mathematical formula to convert RGB to HSV color into python programming
language in OpenCV. After the Cable Is Detected, the Robot will execute cable cutting using
saw blades.Therefore, the authors took a research on the detection of power cables using a
webcam on legged robots based on ARM Processor as the final task material. The amount of
information that is obtained from this webcam will make the robot operate, which detects the
color of the power cable that is not only in its own environment but can depend on the

environment it faces.

Keywords: Digital Image Processing, Raspberry pi, ARM Processor, Python Language,
RGB, HSV, Thresholding, Webcam, Power Cable.
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BAB 1

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang Masalah

Pengolahan citra digital ialah suatu subjek dari teknologi informasi yang
menarik dan menantang pada saat ini karena bertujuan untuk memanipulasi dan
menganalisis citra dengan bantuan komputer. Pengolahan citra digital dapat
dikelompokkan ke dalam dua jenis yaitu memperbaiki kualitas suatu gambar dan
mengolah informasi yang ada pada gambar diam (photo), suara, warna, text,
video maupun gambar bergerak (yang berasal dari webcam) untuk keperluan

pengenalan objek secara otomatis.[1]

Input dan output dari proses ini ialah berupa citra tetapi dengan kualitas
lebih baik dari pada input. Sebagai contoh, citra yang memiliki warna kurang

tajam, kabur(blur) atau mengandung noise (misal bintik-bintik putih).

Robot berkaki ini dapat membantu pada saat terjadinya bencana, seperti
runtuhnya gedung akibat bangunan yang kurang kokoh atau bom, maka robot

berkaki pendeteksi kabel Power berfungsi untuk masuk kedalam gedung apabila



lokasi kabel tersebut tidak bisa dijangkau oleh manusia untuk memutuskan arus
listrik(kabel power) agar tidak terjadinya konslet atau kebakaran. Selain itu, robot
berkaki ini dapat juga digunakan sebagai penjinak bom disaat kondisi manusia
tidak dapat menjangkau area bom tersebut.

Maka dari itu penulis mengambil penelitian mengenai deteksi kabel power
menggunakan webcam pada robot berlkaki sebagai bahan tugas akhir. Banyaknya
informasi yang di dapatkan dari webcam ini akan membuat robot dapat beroperasi
yaitu mendeteksi warna kabel power yang tidak hanya pada lingkungan nya
sendiri tetapi bisa tergantung dengan lingkungan yang dihadapinya.

Berdasarkan uraian diatas, maka penulis memfokuskan permasalahan
sistem gerak dan mendeteksi warna kabel power pada robot berkaki yang
menggunakan Webcam dan sistem gerak secara otomatis dengan menggunakan
Raspberr pi yang berperan sebagai mikroprosessor berbasis Prosessor ARM. Oleh
sebab itu judul dalam tugas akhir ini adalah “DETEKSI WARNA KABEL
POWER MENGGUNAKAN WEBCAM PADA ROBOT BERKAKI

BERBASIS PROSESSOR ARM ¢, Sebagai judul utama dalam laporan akhir ini

1.2  Tujuan dan Manfaat
1.2.1 Tujuan

Adapun tujuan dari pembuatan tugas akhir ini yaitu Membangun System
Pendeteksi Warna Kabel Power pada Robot Berkaki Menggunakan Webcam

Berbasis Processor ARM.



1.2.2 Manfaat

Ada juga manfaat yang dapat diperoleh dari Penulisan Tugas Akhir ini

yaitu dapat dijadikan sebagai system pendeteksi yang dapat warna kabel power

Berbasis Prosessor ARM sehingga bisa diterapkan secara luas.

1.3 Batasan Masalah

Adapun batasan masalah yang akan dibahas oleh penulis untuk tugas

akhir ini antara lain :

1.

Mendeteksi Warna Kabel power menggunakan webcam secara
berbasis Processor ARM.

Hasil dari Monitoring ini adalah Sebagai Pendeteksi Warna Kabel
Power. Apabila objek warna  telah ditemukan maka proses
eksekusinya adalah dengan memotong kabel Power Supply.

Alat pemotong yang akan digunakan pada Robot berkaki berbentuk
seperti ger yang berputar berfungsi sebagai pemotong kabel power
Objek yang akan dipotong adalah Kabel power supply berwarna
merah

Pemograman menggunakan Bahasa Python dengan Library OpenC.

14 Metode Penelitian

Metode Penelitian yang akan dibahas oleh penulis dalam pengumpulan

data untuk penulisan Laporan Tugas Akhir yaitu :



. Metode Literatur

Langkah pertama Merupakan metode referensi kepustakaan yang
digunakan dalam mengkaji masalah yang ada sesuai dengan judul yang
diambil, seperti mengumpulkan data yang bersumber dari buku-buku
ilmiah , jurnal-jurnal ilmiah , sumber- sumber dari cetak maupun
elektronik dan internet ataupun lainnya yang dapat menunjang penulisan

Laporan Tugas Akhir.

. Metode Konsultasi

Metode yang dilakukan pada halini adalah konsultasi atau tanya
jawab dengan dosen pembimbing sehingga penulis mendapatkan masukan

yang berarti untuk kesempurnaan dalam penulisan laporan akhir ini.

. Metode Observasi

Metode ini adalah Mengamati sistem kerja serta tempat pelaksanaan
tugas akhir, dengan diskusi yaitu melakukan pembahasan dengan
pembimbing maupun pihak-pihak yang terkait dalam pelaksanaan tugas

akhir.

. Metode Perancangan
Metode selanjutnya Melakukan perancangan sistem mulai dari

topologi dan logika kerja dari sistem kerja yang akan dibuat.

. Metode Implementasi dan Pengujian
Metode ini termasuk dalam metode Mengimplementasikan sistem
yang telah dibuat di tempat pelakasanaan tugas akhir dan melakukan

pengujian pada sistem tersebut



1.5 Sistematika Penulisan

Bagian ini merupakan bagian dimana penulis akan menulis bagian bagian
bab dan sub bab pada laporan tugas akhir yang akan tersusun didalamnya, Secara

sistematika maka laporan ini akan disusun sebagai berikut :

BAB I PENDAHULUAN

Bab 1 yang kita tulis sebagai bagian pendahuluan ini berisikan tentang
tentang latar belakang yang bersangkutan dengan pembuatan alat untuk
tugas akhir . Selain itu juga akan dibahas tentang tujuan ,manfaat, serta
batasan masalah, juga metodologi penelitian dan yang terakhir sistematika

penulisan.

BAB II TINJAUAN PUSTAKA

Pada bagian bab ini berisikan tentang tinjauan pustaka atau dasar teori
yang mendukung aspek aspek yang berkaitan dengan pembuatan alat yang

dibuat untuk laporan tugas akhir.

BAB III METODOLOGI

Bab III ini berisi metodologi atau langkah yang dilakukan secara
bertahap dan terperinci yang berhubungan dengan mencari, mengambil serta

menganalisa bahan bahan yang berhubungan dengan penulisan tugas akhir.

BAB IV PENGUJIAN DAN ANALISA



Bab ini menjelaskan tentang pengujian terhadap perangkat lunak
maupun perangkat keras yang telah dibuat saat penelitian berlangsung.
Selain itu, penulis juga akan menganalisa kerja dari alat dari hasil yang

didapatkan saat pengujian

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN

Pada bab ini berisi resume atas bahasan pengujian dan analisa hasil
yang dituang dalam penulisan laporan tugas akhir. Selain itu, akan diberikan
saran yang ditujukan apabila ada yang ingin mencoba untuk

mengembangkan alat berdasarkan laporan ini.
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