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ABSTRAK 
Indonesia merupakan sebuah negara maritim yang kaya akan sumber daya alamnya 

dan sebagian besar terdapat di bawah air. Eksplorasi di bawah air menjadi hal penting dan 

akan lebih tepat jika yang melakukannya adalah robot. Robot underwater dalam 

pengembangannya masih memerlukan ide-ide baru sehingga banyak diadakan kompetisi 

untuk menciptakan ide-ide tersebut. Singapore Robotic Games merupakan salah satunya 

yang mengadakan kompetisi robot underwater. Pada kompetisi ini terdapat kategori RC 

(remote control) dan  autonomous dalam pengoperasiannya. 

Pada Tugas Akhir ini akan diimplementasikan Raspberry Pi 2 pada robot 

autonomous underwater untuk mengikuti garis. Robot menggunakan Raspberry Pi 2 

untuk pemrosesan citra dengan memanfaatkan library OpenCV seperti Gaussian blur, 

threshold, dan moment. Robot juga menggunakan Arduino Uno sebagai pembantu dalam 

pengontrolan pergerakan robot. Pada robot ini terdapat sensor-sensor seperti sensor 

penglihatan menggunakan kamera, sensor orientasi IMU, dan sensor tekanan MPXV5004.  

Implementasi Raspberry Pi pada robot autonomus underwater telah berhasil 

direalisasikan. Robot memiliki kemampuan dalam membedakan garis, kargo, arena 

basket dan dapat mengatur kedalaman menyelamnya. Robot tidak dapat memindahkan 

barang dari kargo ke dalam arena basket karena medan magnet yang ditimbulkan selenoid 

pengambil barang mengganggu kerja dari sensor IMU yang ada pada robot. 
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ABSTRACT 

Indonesia is a maritime country which is rich of natural resources and most of them 

are underwater. Underwater exploration becomes important and would be appropriate if 

is done by robot. Underwater robot requires new ideas in the development which many 

competitions are organized to create the ideas. Singapore Robotic Games is one of them 

that organized the competition of underwater robot. In this competition, it consists of 

autonomous and RC vehicle categories.  

This final project is to implement Raspberry Pi 2 on autonomous underwater robot 

to follow the line. The robot uses Raspberry Pi 2 for image processing by using OpenCV 

library like Gaussian Blur, Threshold, and Moments. The robot also uses Arduino Uno as 

an aide in controlling the robot movement. At this robot, it consists of sensors like vision 

sensor using camera, IMU orientation sensor, and MPXV5004 pressure sensor. 

The experiment result shows that the implementation of raspberry pi in an 

autonomous underwater robot has been successfully realized. Robot has the ability in 

differentiate the line, cargo, basket area and can set the depth of diving. The robot cannot 

deliver the goods from cargo into the basket area because the magnetic field generated 

from solenoid of good takers interferes with the IMU sensor of the robot. 
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