JE-Unisla, Vol 6 No 1 Maret 2021 | 415

Robot Pengikut Target Berdasarkan Bentuk dan Warna
Menggunakan Metode HSV Untuk Aplikasi Assistant Robot

Syahri Muharom', Saiful Asnawi’, Affan Bachri’
Teknik Elektro, Fakultas Teknik Elektro dan Teknologi Informasi
Institut Teknologi Adhi Tama Suarabaya
JI. Arief Rachman Hakim no. 100 surabaya60117 (031) 5997244
*Prodi Teknik Elektro Universitas Islam Lamongan
E-mail: syahrimuharom@itats.ac.id, avanbe(@gmail.com

ABSTRACT

In this era many system can be help people doing activity. Assistant robot is a robot used to help
people activity. Follower robot is a robot can follow the object automatically. From the background,
the researcher created a robot can follower target based on shape and color to assistant robot
application. This robot equipped with camera to detect target and microcontroller to movement robot
control. To recognize object, the system will detect object based on shape and colour, then the robot
will follow wherever the target moves. From the test result, the system can detect object is 86.6%
successs rate, with the best lumination of light is 120 lux. Testing detection target based on distance,
having result is 87,5% success rate, with minimum distance is 30 cm and maximum distance is 350
cm. from all of experiment, the robot will moves follow target while the distance of target is more then
80cm and less than 350 cm, and the robot will stop while distance target is less then 80 cm. the
researcher hope the robot can giving help people in daily activity.

Kata Kunci: Robot, Assistant, HSV, Color, Shape.

ABSTRAK

Saat ini banyak berkembang sistem yang dapat membantu manusia dalam melakukan aktivitas.
Assistant robot adalah sebuah robot yang digunakan untuk membantu aktivitas. Robot pengikut target
adalah robot yang dapat mengikuti target secara otomatis. Dari latar belakang tersebut peneliti
membuat sebuah robot yang dapat mengikuti target secara otomatis untuk aplikasi assistant robot.
Robot dilengkapi dengan kamera untuk mendeteksi target, dan sebuah mikrokontroler yang digunakan
untuk menggerakkan robot. Sistem deteksi objek berdasarkan bentuk dan warna, setelah itu robot akan
mengikuti kemanapun target bergerak. Pengujian pendeteksian target mendapatkan keberhasilan
sebesar 86.6%, dengan luminasi terbaik adalah 120 lux, pengujian pendeteksian target berdasarkan
jarak, dari pengujian mendapatkan keberhasilan sebesar 87,5% dengan jarak minimal 30 cm dan
maksimal 350 cm. Dari pengujian keseluruhan, robot bergerak ketika jarak robot dan target >80 dan
<350cm, sedangkan robot akan berhenti ketika jarak robot dan target <80cm. Dari penelitian ini
diharapkan robot ini dapat membantu manusia dalam melakukan aktivitas sehari-hari.

Kata Kunci: Robot, Assistant, HSV, Warna, Bentuk.

1. PENDAHULUAN untuk penyandang disabilitas [3], rumah tangga

Perkembangan teknologi era industri 4.0
telah banyak memberikan manfaat dari
beberapa aspek, mulai dari industri sampai
dengan aktifitas sehari-hari [1]. Robot
merupakan salah satu sistem yang sangat
berguna untuk membantu manusia dalam
melakukan aktivitas [2]. Perkembangan dunia
robotika telah berkembang sangat pesat,
diamana saat ini penerapan robotika telah
banyak di gunakan, seperti robot pembantu
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[4], maupun bidang robot service [5].

Robotika menjadi salah satu bagian penting
dalam perkembangan teknologi, dimana semua
dapat dikerjakan secara otomatis, hingga saat
ini ada robot yang di fungsikan untuk daerah
yang  berbahaya, dengan menggunakan
kecerdasan buatan [6]. Kamera menjadi salah
satu bagian yang penting untuk sebuah sistem,
dimana kamera dapat di implementasikan pada
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sebuah robot ataupun sistem untuk mendeteksi
target yang diinginkan [7].

Kamera sebagi objek untuk mendeteksi
sebuah objek, dimana kamera digunakan
sebagai sensor utama untuk menggerakkan
robot, pergerakan robot ini dipengaruhi dari
pembacaan garis dengan kamera [8], sensor
yang lainya juga biasa digunakan untuk
membantu robot dalam menentukan arah gerak
robot, salah satunya adalah penggunaan sensor
ultrasonic, dimana sensor ini di gunakan untuk
mendeteksi jarak antar robot dan area sekitar,
untuk menentukan arah gerak robot [9].

Perangkat lainya yang mendukung dalam
sebuah robot adalah penggunaan sebuah
mikrokontroler, dimana mikrokontroler telah
banyak sekali di gunakan untuk mengontrol
suatu perangkat [10], dimana sistem
mikrokontroler ini dapat mengolah memproses
data, banyak diaplikasikan pada ototomatisasi
sistem, seperti untuk mengontrol dan
memonitoring arus dan tegangan [11], seperti
untuk megntrol suhu [12], pemberi pakan
otomatis [13], dan lain-lain masih banyak lagi
penggunaan dari sebuah mikrokontroler untuk
sistem otomasi.

Pengolahan citra untuk sistem robot di
fungsikan untuk mengenali dan mendeteksi
target, mana telah banyak di lakukan
pendeteksian sebuah objek yang menggunakan
pengolahan citra, seperti klasifikasi
pendeteksian daun [14], untuk mendeteksi
nomor ruangan [15], untuk mendeteksi
halangan di depan sebuah robot [16], dan lain-
lain. Robot asistant adalah sebuah robot yang
dapat membantu manusia dalam melakukan
aktivitas, permasalahan yang belum di
selesaikan dalam perancangan assistant robot
adalah bagaimana sebuah robot mampu
mengikuti target untuk membantu manusia
dalam melakukan aktivitas. Darai permasalahan
tersebut peneliti membuat sebuah sistem robot
yang mampu mengikuti target berdasarkan
bentuk dan warna untuk nantinya di
implementasikan ke dalam asistant robot.

2. METODE

Proses perancangan robot ini memeliki
beberapa tahapn yang harus di selesaikan,
diantaranya  adalah  perancangan  robot,
pengenalan target berdasarkan bentuk dan
warna menggunakan kamera, dan sistem
tracking robot dalam mengikuti target yang

telah terdeteksi. Pada perancangan sistem yang
akan di buat dapat dilihat pada ilustrasi blog
diagram pada gambar 1, di bawah ini.

Objek
* Robot
Motor o
Target
| F
Penglolahan

CitradiPC [ Mikrokontroler

Gambar 1. Blog Diagram Sistem Robot

Pada blog diagram telah digambarkan cara
kerja sistem, dimana proses awal adalah kamera
mengambil citra, hasil citra akan diproses oleh
PC dengan menggunakan beberapa metode
untuk mendeteksi target, jika target terdeteksi
maka PC akan mengirimkan sinyal ke
mikrokontroler untuk di  proses, hasil
pemrosesan data pada mikrokontroler akan
dikirimkan ke motor driver, dimana fungsi dari
motor driver adalah untuk menggerakkan motor
maju atau mundur, hasil pergerakan motor ini
akan membuat robot bergerak maju, mundur,
belok kanan ataupun belok kiri.

2.1 Perancangan Robot

Perancangan sistem mekanik, perangkar
keras (hardware) dan perangkat lunak
(software) merupaakn langkah selanjutnya
dalam melakukan penelitian dengan pembuatan
sistem prototyipe troli pengikut otomatis
adabeberapa tahapan pekerjaan yang dilakukan
dalam perancangan sistem mekanik, hardware
dan software yang akan digunakan pada
penelitian ini.

Proses dan tahapan pekerjaan yang akan
dilakukan adalah sebagai berikut:
a. Perancangan Mekanik

Pertama Pada proses ini akan dijelaskan
bagaimana penulis akan melakukan
perancangan sistem mekanik robot pendeteksi
dan pengikut target berdasarkan warna
menggunakan kamera yaitu dengan melakukan
desain kerangka robot serta desain komponen
ektronika dengan menggunakan aplikasi corel
draw.
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Gambar 2. Perancangan Desain Robot

b. Perancangan Hardware

Pada proses perancangan hardware kita
membuat sistem pendeteksi taget dengan
kamera yang mampu mendeteksi dan mengikui
target secara akurat dan real-time.Dalam
mendesain  komponen-komponen elektronika
peneliti melakukan pengukuran terhadap
komponen lainnya seperti tempat baut, ukuran
tinggi dan lebar komponen terlebih dahulu.
Setelah itu baru melakukan pemotongan bahan
chasis yang berbahan akrilik.

Untuk mempermudah perancangan
prototype Robot pendeteksi dan pengikut target
berdasarkan warna menggunakan kamera ini,
peneliti memanfaatkan bahan dari almini dan
akrilik. Komponen-komponen didesain serapi
dan sesimpel mungkin agar hasil lebih rapi.
Alat dan bahan elektronika yang diperlukan
meliputi kamera, laptop, Arduino Uno berbasis
ATmega328, driver motor dan lain-lain.

Gambar 3. Perancangan Hardware

2.2 Pengolahan Citra

Pada Metode Pengolahan citra terdapat cara
pengolahan citra yang terdiri dari beberapa
proses yaitu diantaranya berupa Gaussian blure,
HSV (Hue, Saturation, Value), erode, dilate,
countur. Diagram pengolahan citra dapat dilihat
pada Gambar 4.

Image .| Image Gaussian
Capture "| Resize Blure

HSV |«
A\ 4
Erode, .| Image Camera
Dilate "| Countur Tracking

Gambar 4. Blog Pengolahan Citra

Pada Gambar 4 terdapat metode image
processing dimana terdapat beberapa proses
blurred = cv2.GaussianBlur(frame, (11, 11), 0).
Pada data tersebut menggunakan library opencv
dan mengubah nilai blurred menjadi 11. Hasil
dari blur tersebut langsung dirubah menjadi
greyscale. Hasil proses Gaussian blur dapat
dilihat pada Gambar 5(a) gausian blur. seperti
capture image, resize image, Gaussian blure,
hsv, erode, dilate, countur dan tracking.
Gaussian Blur digunakan untuk menghilangkan
noise pada gambar, proses ini digunakan untuk
penggunaan countur agar tidak terdeteksi
banyak titik atau noise. Hasil Gaussian Blur.

()
Gambar 5. (a) Citra Blur, (b) Citra HSV, (¢)
Erode dan Diladed, (d) Citra Countur

Pada HSV digunakan untuk proses

mendeteksi warna pada bola. Warna tersebut
menggunakan warna merah. Data hsv untuk
warna merah adalah 10,100,255 sehingga
dituliskan data atas dan data bawah seperti pada
data berikut:
redLower = (0, 100, 100)
redUpper = (10, 255, 255)
Data tersebut adalah data bawah dan data atas
pada warna merah. Proses yang dirubah dalam
bentuk HSV adalah proses yang dilakukan
sebelumnya yaitu Gaussian blured. HSV
tersebut akan jadi lebih sempurna ketika
memproses gambar yang sudah tidak terdeteksi
garis pada gambar. Perintah dapat dilihat pada
data berikut:
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hsv = cv2.cvtColor(blurred,cv2.color _bgr2hsv)
dari data hsv tersebut kemudian akan diambil
warna merah dengan perintah seperti dibawah
ini.
mask = cv2.inRange(hsv, redLower, redUpper)

Setelah itu warna merah sudah dapat
dideteksi oleh proses tersebut. hasil HSV dapat
dilihat pada Gambar 5(b) citra HSV. Erosi dan
dilasi digunakan untuk membuang background
selain warna merah. Erosi dan dilasi adalah
termasuk dalam proses morphologi yaitu
membung nilai pada pixel yang tidak
diperlukan. Perintah dapat dilihat pada data
berikut:

mask = cv2.erode(mask, None, iterations=2)

mask = cv2.dilate(mask, None, iterations=2)
Hasil citra erosi dan dilasi dapat dilihat pada
Gambar 5(c) erode dan dilate. Countur pada
sistem ini digunakan untuk membatasi warna
yang sudah dideteksi, countur yang digunakan
adalah countur bertipe circle. Countur tersebut
memiliki tingkat akurasi yang
berketergantungan pada kamera. Perintah pada
countur dapat dilihat pada data berikut:
cnts = cv2.findcontours(mask.copy(),cv2.retr
_externa, cv2.chain_approx_simple)
Hasil citra dapat dilihat pada 5(d)citra countur.
Gambar 6 adalah sudut pandang kamera
terhadap target.

Gambar 6. Sudut Pandang Kamera
Terhadap Target

2.3 Flowchart Sistem

Ringkasan sistem kerja pada sistem Robot
pendeteksi dan pengikut target berdasarkan
warna menggunakan kamera, dapat dilihat pada
gambar 7. Robot akan mendeteksi target dengan
menggunakan  kamera, setelah  kamera
membaca target berdasarkan warna dan bentuk
yang telah ditentukan, selanjutnya warna
diubah ke bentuk citra dgital dengan metode
HSV. Pergerakan robot setelah target terdeteksi,
berdasarkan koordinat ruang pandang kamera
yang dibagi menjadi 4 bidang. Didalam
flowchart dimana langkah pertama adalah
menginisialisasi variable dan library pada
program. Kemudian mengambil gambar unuk

diproses dalam image processing. Gambar
tersebut akan diproses dalam Gaussian blure,
deteksi warna HSV, erode dan dilate dan
deteksi bentuk. Dimana hasil dari image
processing tersebut akan dicari titik tengah
sehingga dapat menentukan robot akan
bergerak ke kanan, kiri, maju atau berhenti.
Proses tersbut akan berulang sesuai data yang
sudah masuk pada program.

Persiapan
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v

Sensor
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Gambar 7. Flowchart Sistem
3. HASIL DAN PEMBAHASAN
Dalam bab ini penulis akan menguraikan
dan menjelaskan hasil analisis pengujian dari
hasil penelitian ini yang telah dilakukan,
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pengujian dilakukan dalam beberapa bagian
yang disusun dalam urutan dari yang sederhana
menuju sistem yang lengkap. Pengujian
dilakukan meliputi pengujian masing-masing
perangkat keras yang kemudian pengujian
keseluruhan.

3.1 Hasil Pengujian Deteksi Warna

Pengujian pertama adalah dengan merubah
nilai pada HSV untuk menentukan parameter
nilai dari warna yang ingin kita deteksi, pada
penelitian ini warna yang ingin kita deteksi
adalah warna merah, sehingga kita perlu
melakukan beberapa kali percobaan untuk
menentukan  nilai yang terbaik dalam
mendeteksi warna merah. Pada gambar 6 adalah
gambaran peoses pendeteksian warna dengan
merubah parameter nilai HSV.

Gambar 8. Gambar Pendeteksian Warna
Menggunakan HSV

Hasil pengujian dari perubahan nilai HSV
dapat dilihat pada tabel 1. Dari pengujian yang
dilakukan nilai saturation dan value kita set
antara niai 100 sd 255, sedangkan untuk nilai
Hue kita ubah dari 0 sampai dengan 255.

Tabel 1. Hasil Pengujian Pendeteksian
Warna

No Nilai HSV Target
H S v Warna
1 0-10 100-255 100-255 Merah
2 0-15 100-255 100-255 Merah
3 0-20 100-255 100-255 Merah
4 025 100-255 100-255 Merah
5 0-30 100-255 100-255 Merah
6 20-40 100-255 100-255 Kuning
7 25-45 100-255 100-255 Kuning
8 25-50  100-255 100-255 Kuning
9 50-120 100-255 100-255 Hijau
10 55-120 100-255 100-255 Hijau
11 65-120 100-255 100-255 Hijau
12 100- 100-255 100-255 Biru

120
105- 100-255 100-255 Biru
120

—_
w

14 115-
120
15 0-255  0-255 0-255 Hitam

100-255 100-255 Biru

Dari pengujian yang dilakukan mendapatkan
hasil bahwa untuk mendeteksi warna merah
nilai HSV yang dibutuhkakn adalah sebagai
berikut, nilai Hue mempunyai range untuk
mendeteksi warna merah antara 0-30, dengan
range nilai saturation sebesar 100-255 dan
value sebesar 100-255, sedangkan untuk nilai
Hue dengan range antara 20-255 adalah warna
yang lain, seperti, kuning, biru dan hijau. Dari
hasil yang didapatkan ini  parameter
pendeteksian warna menggunakan HSV yang
diterapkan pada sistem ini mempunyai nilai
Hue 0-25, dan nilai saturation 100-255 dan
Value sebesar 100-255.

3.2 Hasil Pengujian Deteksi Bentuk

Pengujian  bentuk  dilakukan  untuk
membedakan antara benda A dan benda B,
untuk sistem yang dirancang ini mempunyai
target bentuk adalah sebuah lingkaran, dimana
untuk mendeteksi sebuah lingkaran, metode
yang digunakan adalah hough-circle, daimana
sistem ini mampu mendeteksi bentuk lingkaran,
jika objek bukan sebuah lingkaran, maka sistem
hough-circle tidak akan bekerja. Hasil
pendeteksian bentuk menggunakan hough-
circle dapat dilihat pada gambar 9. Dimana
sistem mendeteksi bola yang mempunyai
bentuk bulat, sedangkan untuk mentuk yang
lain tidak terdeteksi.

Gambar 9. Pendeteksian Bentuk
Menggunakan Hough-Circle

3.3 Hasil Pengujian Pendeteksian Target
Dengan Pengaturan Luminasi

Pada pengujian ini dilakukan untuk
mengetahui  tingkat akurasi dari sistem
pendeteksian  target, berdasarkan tingkat
luminasi cahaya yang diubah-ubah, pada
pengujian kali ini target mempunyai warna
merah dengan bentuk bulat, nilai hasv dan
deteksi bentuk di set sama seperti percobaan
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sebelumnya. Proses pengujian sistem dapat
dilihat pada gambar 10.

Gambar 10. Pengujian Pendeteksian Target
Dengan Perubahan Luminasi

Pengujian ini dilakukan dengan parameter
jarak target dengan robot tetap, dimana jarak
target terhadadp robot adalah sejauh 200 cm.
dengan nilai luminasi terkecil adalah 30 dan
nilai terbesar adalah 153. Hasil pengujian dapat
dilihat pada tabel 2.

Tabel 2. Hasil Pengujian Pendeteksian
Target Dengan Perubahan Luminasi Cahaya

No Nilai Target Terdeteksi
Luminasi Objek / Tidak
(Lux)
1 30 Bola Merah  Tidak
2 75 Bola Merah  Terdeteksi
3 93 Bola Merah  Terdeteksi
4 112 Bola Merah  Terdeteksi
5 106 Bola Merah  Terdeteksi
6 119 Bola Merah  Terdeteksi
7 115 Bola Merah  Terdeteksi
8 120 Bola Merah  Terdeteksi
9 119 Bola Merah  Terdeteksi
10 120 Bola Merah  Terdeteksi
11 120 Bola Merah  Terdeteksi
12 120 Bola Merah  Terdeteksi
13 122 Bola Merah  Terdeteksi
14 125 Bola Merah  Terdeteksi
15 153 Bola Merah  Tidak

Dari pengujian yang dilakukan sistem dapat
mendeteksi target dengan baik diantara range
luminasi sebesar 75 sampai dengan 125 lux,
dimana pada saat nilai lux sebesar 30, sistem
tidak dapat mendeteksi target, dikarenakan area
kerja sistem terlalu gelap, sedngkan ketika nilai
lux sebesar 153, sistem juga tidak dapat
mendeteksi target, dikarenakan area kerja robot
terlalu terang. Dari pengujian yang dilakukan
pendeteksian target ini mempunyai tingkat
keberhasilan sebesar 86.6% dengan nilai
luminasi terbaik adalah sebesar 120 lux.

3.4 Hasil Pengujian Deteksi
Berdasarkan Jarak
Pengujian pendeteksian target berdasarkan
jarak ini dilakukan untuk melihat seberapa
dekat dan jauh sistem dapat mendeteksi target.
Pada pengujian ini target diubah-ubah jaraknya
mulai dari 25 cm sampai dengan 500 cm.
dengan parameter pencahayaan sebesar 20 lux.
Gambar 11 adalah proses pgngujian sistem.

P,

Target

Gambar 11. Pengujian Deteksi Target
Berdasarkan Jarak

Hasil pengujian yang dilakukan, dimana
jarak minimal target terhadap sistem adalah
25cm dan jarak terjauh adalah 500 cm. dari
pengujian  yang  didapatkan  parameter
pencahayaan berubah-ubah antara nilai 119-
125, hal ini disebabkan karena gangguan
pencahayaan dari luar ruangan, akan tetapi
sistem masih dapat mendeteksi dengan baik
pada range nilai luminasi tersebut. Gambar 12
gambar minimal sistem dalam mendeteksi
target.

Gambar 12. Minimal Jarak Pendeteksian
Target

Dari pengujian yang telah dilakukan di
dapatkan hasil yang dapat dilihat pada Tabel 3,
dimana tabel tersebut adalah hasil keseluruhan
dari pengujian sistem pendeteksian target
berdasarkan jarak.

Tabel 3. Hasil Pengujian Pendeteksian
Target Berdasarkan Jarak

No Jarak  Nilai Target

Terdeteksi
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(cm) Lux Objek / Tidak

1 25 121 Bola Terdeteksi
Merah

2 50 121 Bola Terdeteksi
Merah

3 75 124 Bola Terdeteksi
Merah

4 100 120 Bola Terdeteksi
Merah

5 125 121 Bola Terdeteksi
Merah

6 150 119 Bola Terdeteksi
Merah

7 175 125 Bola Terdeteksi
Merah

8 200 120 Bola Terdeteksi
Merah

9 225 125 Bola Terdeteksi
Merah

10 250 120 Bola Terdeteksi
Merah

11 275 118 Bola Terdeteksi
Merah

12 300 122 Bola Terdeteksi
Merah

13 325 123 Bola Terdeteksi
Merah

14 350 119 Bola Terdeteksi
Merah

15 400 125 Bola Tidak
Merah

16 500 120 Bola Tidak
Merah

Hasil pengujian yang telah dilakukan sistem
dapat mendeteksi target dengan jarak minimal
25 cm, dibawah 25 cm sistem tidak dapat
mendeteksi target, dikarenakan bentuk target
melebihi jumlah pixel area yang telah ditetapka,
dan jarak terjauh sistem dapat mendeteksi target
adalah 350 cm, lebih dari itu sistem tidak dapat
mendeteksi target, hal ini disebabkan terget
terlalu kecil, sehingga fungsi hough-circle tidak
dapat menjangkaunya. Dari pengujian yang
dilakukan ini sistem mampu mendeteksi target
berdasarkan jarak dengan tingkta kebberhasilan
sebesar 87.6% dengan jarak antara 25-350 cm,
dan nilai luminasi 119-125 lux.

3.5 Hasil Pengujian Keseluruhan Sistem
Pengujian selanjutnya adalah pengujian
penggabungan  sistem  yang  kemudian
diterapkan kepada robot, dimana pada
pengujian ini telah ditetapkan bahwa target
berwarna merah, dengan bentuk bulat, dimana
jarak kerja robot pada sistem ini adalah, robot

akab bergerak ketika jarak target lebih dari 80
cm, dan robot akan berheti jika jarak terget
kurang dari 80 cm, dan pada sistem ini juga di
set jarak awal target terhadap robot tidak lebih
dari 350 cm,sehingga jarak yang melebihi 350
cm, maka sistem tidak akan bekerja. Sedangkan
sudut awal dari kerja robot terhadap target
adalah antara range 45-135, kurang ataupun
lebih dari itu, robot akan berhenti. Gambar 13
adalah penentuan sudut target untuk awal kerja
robot.

Gambar 13. Pengaturan Sudut Target Awal
Terhadap Robot

Pengujian dilakukan untuk membatasi sudut
pandang robot, dimana kamera hanya dapat
menangkap pada sudut pandang tertentu saja,
oleh sebab itu dusut target awal harus di set
agar sistem dapat bekerja secara optimal.
Gambar 14 adalah dimana saat robot mengikuti
target berdasarkan bentuk dan warna.

Gambar 14. Pengujian Robot Dalam
Mengikuti Target

Hasil pengujian keseluruhan sistem dapat
dilihat pada tabel 4, dimana pada tabel tersebut
terdapat hasil dari pengujian keseluruhan sistem
robot yang telah dibangun untuk mendeteksi
target berdasarkan bentuk dan warna.

Tabel 4. Hasil Pengujian Robot Dalam
Mendeteksi Dan Mengikuti target

No Objek  Jarak Robot Waktu
Objek (detik)
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1 Bola 50 Berhenti -
Merah

2 Bola 75 Berhenti -
Merah

3 Bola 85 Mengikuti 1.92
Merah Objek

4 Bola 120  Mengikuti 2.73
Merah Objek

5 Bola 150  Mengikuti 3.47
Merah Objek

6 Bola 200  Mengikuti 3.13
Merah Objek

7 Bola 200  Mengikuti 2.96
Merah Objek

8 Bola 200  Mengikuti 3.24
Merah Objek

9 Bola 250  Mengikuti 3.72
Merah Objek

10 Bola 275  Mengikuti 3.76
Merah Objek

11 Bola 300 Mengikuti 5.32
Merah Objek

12 Bola 300  Mengikuti 5.10
Merah Objek

13 Bola 300 Mengikuti 5.83
Merah Objek

14 Bola 350  Mengikuti 9.32
Merah Objek

15 Bola 350  Berhenti -
Biru

16 Bola 400  Berhenti -
merah

Pada pengujian yang dilakukan, sudut awal
target yang akan dideteksi antara 45 sampai
dengan 135 derajat, dengan jarak target
berubah-ubah antara 50 sampai dengan 400 cm.
pada pengujian awal target di tempatkan pada
sudut yang telah ditetapkan dan target terhadap
robot berjarak 50 dan 70 cm, pada pengujian ini
sistem dapat mendeteksi keberadaan target,
tetapi yang dilakukan robot adalah berhenti, hal
ini dikarenakan robot akan mulai bergerak
ketika jarak target terhadadp robot adalah lebih
dari 80 cm. pengujian selanjutnya adalah
dengan menempatkan jarak target sejauh 200
cm, pada jarak ini pengujian dilakukan
beberapa kali untuk melihat waktu terbaik
dalam robot mencapai minimal jarak target
yang tellah di tentukan, pengujian ini
mendapatkan waktu terbaik sebesar 2.96 detik
mencapai jarak kurang dari 80 cm terhadap
target.

Pengujian selanjutnya adalah menempatkan
target sejauh 300 cm dengan sudut objek antar
45-135 derajat. Waktu yang terbaik robot dalam
mencapai jarak minimal robot terhadap target
yaitu kurang dari 80 cm adalah sebesar 5.10

detik. Pada pengujian ini juga dilakukan
pengujian terhadap bentuk target yang sama
tetapi warna yang berbeda, sistem tidak dapat
mendeteksi target yang diberikan, sehingga
robot tetap diam. Selanjutnya pengujian dengan
jarak target terhadap robot sebesar 400 cm,
sistem tidak dapat mendeteksi target, dan sistem
dibatasi jika jarak lebih dari 350 cm, maka
robot akan tetap diam atau berhenti di
tempatnya.

4. KESIMPULAN

Dari perancangan dan pengujian sistem
robot yang telah dilakukan di dapatkan hasil
dimana, sistem dapat membedakan warna target
dengan warna yang bukan target menggunakan
metode HSV, sistem juga dapat membedakan
bentuk target dan bukan taret menggunakan
metode Hough-Circle. Pengujian pendeteksian
target berdasarkan warna dan bentuk, dimana
target mempunyai warna merah dan berbentuk
lingkaran, dengan nilai luminasi terbaik sebesar
120 lux mempunyai tingkat keberhasilan
sebesar 86.6%, hal ini di sebabkan adanya
beberapa pengujian yang gagal karena tingkat
lunimasi yang terlalu rendah, dan terlalu tinggu.
Sedangkan pengujian pendeteksian target
berdasarkan  jarak mendapatkan  tingkat
keberhasilan sebesar 87.6%, hal ini di sebabkan
karena ada beberapa engujian yang mengalami
kegagalan dikarenakan jarak target terlalu dekat
dan terlalu jauh, sihingga sistem robot tidak
dapat mengenalinya. Pengujian keseluruhan
sistem robot di dapatkan hasil bahwa pada saat
jarak target terhadap robot sebesar 200 cm,
robot mampu bergerak mencapai jarak kurang
dari 80 cm dengan catatan waktu terbaik adalah
2.96 detik. Sedangkan pada saat jarak target
300 cm robot dapat mencapai mengikuti target
dengan waktu terbaik mencapai jarak kurang
dari 80 cm adalah sebesar 5.10 detik. Dari
perancangan, pembuatan dan pengujian robot
dapat disimpulkan bahwa robot mampu
mendeteksi dan mengikuti target berdasarkan
warna dan bentuk, dengan parameter yang telah
dietatpkan, diharapkan dengan adanya robot ini
dapat membantu katifitas sehari-hari, dimana
robt ini memang di rancang untuk menjadi
robot assistant.
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