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ABSTRAK

Gempa bumi menjadi contoh masalah serius yang dihadapi oleh Badan SAR
Nasional (Basarnas) dalam proses pencarian korban (Search) karena korban yang
tertimbun oleh reruntuhan dapat mempersulit pencarian korban. Oleh karena itu
dibutuhkan robot yang dapat mendeteksi objek manusia pada daerah yang
berbahaya untuk dilakukan pencarian. Korban yang tertimbun sulit ditemukan
apabila berada pada daerah yang gelap, sehingga kamera visual tidak dapat
menangkap gambar.

Dalam tugas akhir ini, telah direalisasikan sebuah sistem untuk mendeteksi
objek manusia pada lokasi gempa. Alat yang digunakan adalah Uncooled Focal-
Plan Array (UFPA) infrared camera, yaitu sebuah kamera thermal yang dapat
mendeteksi gelombang elektromagnetik, yaitu inframerah untuk mendapatkan
gambar thermal (thermography). Kamera ini terhubung dengan perangkat wireless
berupa transmitter analog dan receiver analog yang tersambung dengan PC untuk
dilakukan proses image processing. Pada proses image processing, citra hasil
tangkapan infrared camera diproses menggunakan metoda thresholding dengan
mengubah model warna RGB ke model warna HSV dan deteksi tepi pada OpenCV
untuk mengetahui ada objek terdeteksi. Kamera digerakkan menggunakan remote
control yang mengatur pergerakan servo secara vertikal, horizontal, serta fokus
lensa infrared camera.

Sistem deteksi objek menggunakan infrared camera berhasil dilakukan.
Sistem mampu mendeteksi objek dengan membedakan luas daerah objek tersebut
dengan objek lain yang tertangkap oleh infrared camera. Intensitas cahaya tidak
mempengaruhi infrared camera untuk hasil tangkapan kamera. Jarak maksimum
dari lensa dengan objek untuk dideteksi adalah 2730 cm. Sistem mampu mendeteksi
objek dengan variasi suhu dan dapat mendeteksi objek yang memiliki selisih suhu
+3°C dengan suhu lingkungan objek tersebut. Simulasi deteksi objek dalam
ruangan gelap berhasil dilakukan hingga dideteksi adanya objek.
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ABSTRACT

Earthquake is one of the biggest problem for Search and Rescue (SAR)
Team on searching process because trapped victim under the ruins is complicated.
Because of that problem, a robot is needed to search for trapped victims under the
ruins while at once not jeopardizing the safety of SAR team. Buried victims are
hard to find in the dark place, so that visual camera can’t capture any picture.

In this final project, object detection at earthquake damaged location is
designed. This system use Uncooled Focal-Plan Array (UFPA) infrared Camera, a
thermal camera that can detect infrared wavelength to capture therma image
(thermography). This camera connect with wireless hardware that is analogue
transmitter and analogue receiver which connected to PC for image processing. In
image processing, captured image is processed by thresholding method with RGB
conversion to HSV and contour detection in OpenCV for object detection. Camera
is remote controlled for vertical and horizontal servo movement, along servo
movement for focus lens.

Object detection using infrared camera is successfully done. System can
detect an object with another object which captured by infrared camera. Light
intensity doen’t affect captured image by infrared camera. The maximum distance
from camera to object is 2730 cm for object detection. System can detect an object
with £3°C difference between its temperature and sorroundings temperature. Object
detect simulation at dark room is successfully done.
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