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ABSTRAK 

Pengukuran jarak terhadap suatu objek telah menjadi hal yang vital, 

terutama pada sistem robot mobile yang otonomus. Dengan semakin beragamnya 

lingkungan yang harus dikenali, sensor jarak ultrasonik maupun infra-merah 

seringnya tidak cukup. Oleh karena itu pengukuran jarak dengan kamera mulai 

diterapkan. 

Pada Tugas Akhir ini dibuat sebuah robot otonomus penghindar rintangan 

dengan menerapkan stereo vision. Dengan stereo vision dapat diketahui jarak 

melalui disparity. Proses mendapatkan nilai jarak dari disparity ini dibantu 

dengan software Roborealm untuk pemrosesan citra. Nilai jarak yang didapat dari 

proses citra pada Roborealm akan dikirim ke Mini Driver (Arduino) untuk 

menentukan pergerakan robot. 

 Dari hasil percobaan dan pengamatan, dengan objek berupa warna merah 

serta objek tepat di depan robot, untuk jarak 30 sampai 150 cm pengukuran jarak 

memiliki nilai error antara -5% hingga 5%. Dari percobaan juga diketahui bahwa 

arah datangnya cahaya tidak mempengaruhi secara signifikan terhadap 

pengukuran jarak yang dilakukan. Dengan perancangan yang dibuat pada 

pengujian menghindari rintangan, robot mampu berbelok menghindari objek yang 

diberikan pada jarak ukur sebenarnya antara 28 hingga 39 cm. 
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ABSTRACT 

 Distance measurement of an object has became vital, especially in 

autonomous mobile system. Distance measurement is very usefull for the 

navigation of mobile system. The variety of environments to be recognized, 

distance sensor ultrasonic and infra-red are often not enough. Therefore, the 

measurement of distance using camera began be implemented. 

 In this Final Project had been created an autonomous obstacle avoidance 

robot by applying stereo vision. With stereo vision can be known the distance by 

disparity. The process of getting the distance value of this diparity will be assisted 

by Roborealm software for the image processing. Distance value that get from 

image processing in Roborealm software will be sent to the Mini Driver (Arduino) 

to determine  movement of the robot. 

 From the experiment results and observation, with red object in front of 

the robot, with the distance from 30 to 150 cm, for a distance measurement error 

value is between -5% to 5%. Also noted that the direction of the light does not 

affect significantly the distance measurement. The robot is able to avoid the given 

object at actual measuring distance between 28 to 39 cm. 
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