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ABSTRAK

Perkembangan teknologi robotika semakin pesat akhir-akhir ini. Namun
perkembangan teknologi robotika di Indonesia tidak sepesat perkembangannya di
negara—negara lain. Untuk itulah mengapa bidang studi tentang robotika menjadi
menarik untuk dipelajari dan dipraktekkan. Tugas Akhir ini merupakan salah satu
cara untuk semakin memajukan teknologi robotika di Indonesia.

Dalam Tugas Akhir ini telah dibuat sebuah robot mobil yang dapat menjejak
objek dengan menggunakan sensor visual dan bergerak mengikuti pergerakan objek
yang dijejak. Objek yang dijejak adalah 3 buah bola dengan warna yang berbeda,
yaitu merah, biru, dan kuning. Sistem yang dibangun terdiri dari perangkat keras dan
perangkat lunak. Perangkat keras yang digunakan meliputi sensor visual
CMUCam2+, pengontrol mikro ATmegal6, dan robot mobil dengan penggerak
menggunakan 2 motor DC. Sedangkan perangkat lunak dibuat dengan menggunakan
bahasa pemrograman C. Hal-hal yang penting dalam sistem ini adalah fitur objek dan
algoritma penjejaknya.

Robot mobil yang direalisasikan mampu menjejak pergerakan bola
berdasarkan warna yang diinginkan dengan mempertahankan jarak tertentu. Fitur
objek yang digunakan adalah parameter kanal warna objek. Parameter kanal warna
objek berbeda untuk tiap kecerahan lingkungan. Pada kecerahan lingkungan yang
rendah, CMUCam?2+ tidak dapat membedakan objek yang dijejak dengan objek-
objek lain di sekelilingnya.

Kata kunci : CMUCam2+, ATMegal6, Robot penjejak, Bola berwarna.
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ABSTRACT

Nowadays, robotics technology has been developed very rapidly. But in
Indonesia, the development is not fast as in other countries. therefore, robotics fields
of study is an interesting topic to know and applied. This final project is one of many
ways for developing robotics technology in Indonesia.

In this final project, has been designed a mobile robot that can track a
particular object using visual sensor and move the actuator on its platform to follow
the movement of the tracked object. The tracked objects are three balls with three
different colors, which are red, blue, and yellow. The system consist of hardware and
software. CMUCam2+ visual sensor, microcontroller ATMegal6, were the hardware
of the system. The software of the system built using C programming language. The
important things on this system are object feature and algorithm.

Mobile robot can track movement a ball pursuant to wanted color by
maintaining certain distance. The object feature that used is color channel parameters.
Color channel parameter object is differ to every environment brightness. At low
environment brightness, CMUCam2+ cannot differentiate between tracked object
with other objects around.

Keywords : CMUCam2+, ATMegal6, Robot tracker, Colored ball.
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