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Abstrak

Sistem navigasi merupakan bagian utama pada mobile robot. Berbagai metode
telah digunakan untuk’ membangun sistem navigasi pada mobile robot, salah
satunya adalah dengan menambahkan kecerdasan buatan. Sistem stereo vision
dapat menjadi sistem cerdas yang dapat memberikan navigasi pada mobile
robot. Pada penelitian ini, dilakukan implementasi sistem stereo vision dengan
dua buah modul kamera dan sebuah Raspberry Pi 3B+. Algoritma census
trasnform diterapkan untuk memperoleh disparity map. Disparity map
digunakan untuk memberikan navigasi kepada robot. Berdasarkan hasil
pengujian, sistem stereo vision yang dibuat mampu memperkirakan kedalaman
objek dengan kesalahan 369.3835961 mm dengan rata-rata waktu pemrosesan
309 ms, serta dapat memperkirakan selisih kedalaman dua buah objek dengan
kesalahan 370,935314 mm. Mobile robot yang telah diimplementasikan sistem
stereo vision mampu menghindari objek sebanyak 6 dari 13 percobaan.
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Abstract

Navigation system is main-part in mobile robot. Various methods have been used
to build a navigation' system on a mobile robot: ‘oriesof which is by adding
artificial intelligence. The stereo vision system can be an intelligent system that
can provide navigation to the mobile robot. In this study, a stereo vision system
has been implemented with two camera modules and a Raspberry Pi 3B+. The
census transfarm algorithm is applied to obtain the disparity map. The disparity
map is used to provide navigation to the robot. Based on the test results, the
created stereo vision system is able to estimate the depth of objects with an error
of 369.3835961 mm with an average processing time of 309 ms, and can
estimate the difference in depth ©of two objects with an error of 370.935314 mm.
Mobile robots that have implemented a stereo vision system are able to avoid
objects in 6 out of 13 trials.
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