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1.1 Latar Belakang

Puluhan tahun terakhir hingga detik ini teknologi di bidang otomasi

khususnya robotika berkembang Batu-lompatan dalam perkembangan
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elektro dan mekanika yang menjadi bagian utama suatu robot [1].
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robot sebagai suatu manipulator yang dapat diprogram ulang dan memiliki banyak

fungsi yang dirancang untuk pengangkutan bahan, alat atau sistem khusus, dengan
gerakan yang terprogram dan bervariasi yang dapat melakukan berbagai tugas [3,
6]. Dapat disimpulkan bahwa robot merupakan suatu mesin atau alat yang
diprogram untuk melaksanakan suatu hal tertentu secara otomatis dan memiliki

kemampuan memahami dan bertindak sendiri.



Robot dirancang sesuai dengan kebutuhan yang diinginkan oleh pembuat
robot, misalnya robot pada industri manufaktur berupa robot manipulator (robot
lengan) yang didesain dengan tujuan untuk memindahkan material. Pengertian
tentang robot tidak semata berupa sebuah mesin yang menyerupai manusia yang

memiliki lengan dan kaki dan dibekali banyak fitur. Setiap mesin yang dapat

berpikir dan bertindak-sendiri ses§at;fpﬁ§ yang diberikanswalaupun bentuknya
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Wheeled mobile robots (Vm) .‘ uﬁ%k diminati 6leh para perancang

robot karena sistem mekaniknya yang tidak begitu rumit dan cukup ekonomis.

Salah satu jenis WMRs adalah mobile robot line follower. Mobile robot line
follower atau robot mobil penjejak garis merupakan robot yang bergerak secara
otomatis yang mengikuti lintasan garis yang dibuat di atas suatu permukaan lantai

[7]. Penelitian yang dilakukan pada robot line follower di kalangan mahasiswa



cukup banyak. Seperti penelitian tentang sistem kontrol kecepatan robot line
follower dengan PID dan sensor ultrasonic [8, 9] yang bertujuan untuk
meningkatkan efisiensi dan efektivitas dari robot. Kemudian perancangan robot /ine
follower yang diaplikasikan dalam bidang kehidupan seperti robot line follower

pemindah barang yang didesain untuk mengurangi human error yang dapat timbul

pada mobil pemindah-baran orki/jf,yx gdlkendal an manusia [ 10], robot /ine
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manusia. Kamera akan enan@it atﬁf)mhben ik benda-benda yang
berada di sekitar robot. Berbeda dengan manusia, robot tidak dapat langsung
menerjemahkan citra yang ditangkap kamera menjadi suatu hal yang langsung
dikenali. Robot harus diberi pemahaman terlebih dahulu terhadap citra-citra yang

ditangkap oleh kamera agar dapat dikenali sebagai suatu makna secara tepat.



Proses pemberian pemahaman kepada robot mengenai bentuk-bentuk visual
yang ditangkap oleh kamera dikenal dengan computer vision. Computer vision
merupakan salah satu cabang dari Artificial Intelligence yang berfokus pada analisis
dan pemrosesan citra menjadi informasi baru yang lebih sederhana sehingga dapat

diolah oleh komputer [3]. Computer vision telah banyak diaplikasikan dalam suatu
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dapat mengambil keputusan dﬁ?pa Q ang dilihat. Pada ‘saat Tobot mengikuti
jalurnya, robot akan memetakan objek-objek yang ada di sekitar lintasannya. Hasil
pemetaan ini akan disimpan ke dalam memory robot, sehingga robot memiliki
ingatan tentang objek-objek yang berada di lingkungannya. Ketika robot diperintah
untuk bergerak menuju suatu objek yang telah dipetakan, robot akan memilih jalur

atau rute yang paling efisien untuk sampai ke tempat objek yang diperintahkan.



1.2 Rumusan Masalah

Permasalahan yang akan diteliti sesuai dengan latar belakang yang diuraikan
di atas, yaitu :

1. Bagaimana cara merancang sistem visual pada robot mobil line follower

yang dapat memetakan objek-objek yang berada di lingkungan robot?
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5. Posisi objek tidak saling overlapping.



1.5 Manfaat

Hasil penelitian ini diharapkan memberikan manfaat, terutama :
1. Pengembangan sistem visual pada robot mobil line follower untuk
pemetaan objek.

2. Dapat dijadikan sebagai salah satu referensi untuk pengembangan sistem




