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ABSTRAK

Manusia selalu mempunyai keinginan untuk menciptakan robot humanoid yang
mempunyai kecerdasan seperti manusia. Dibentuklah suatu lingkungan dimana
kecerdasan robot dapat diperlihatkan, yaitu lingkungan dimana robot humanoid dapat
bermain sepak bola. Kecerdasan dari robot humanoid pemain bola dapat dilihat dari
kemampuan penglihatan robot karena segala informasi untuk menentukan aksi apa yang
harus dilakukan didapat hanya dari sensor penglihatan, sehingga dibutuhkan kontroler
yang mampu melakukan pemrosesan citra, pemrosesan data, dan algoritma yang cepat

namun tetap akurat untuk tugas yang kompleks.

Pada tugas akhir ini diimplementasikan kemampuan pengolahan citra pada robot
humanoid berbasis Single Board Computer Fit PC2i. Robot yang dipakai memiliki
kecepatan pemrosesan 1.6GHz dan menggunakan kamera webcam sebagai sensor

penglihatan. Proses pengolahan citra menggunakan OpenCV image processing tool.

Implementasi OpenCV pada robot humanoid berbasis single board computer
FitPC2i telah berhasil direalisasikan dengan jarak maksimum pendeteksian bola adalah
385cm untuk metoda thresholding, dan 67cm untuk metoda circle hough transform.
Robot memiliki kemampuan untuk mendeteksi bentuk bola, menentukan posisi gawang
lawan, menghindari perebutan bola antar robot satu tim, serta menendang bola ke arah

gawang lawan.

Kata Kunci : Robot Humanoid Pemain Bola, Single Board Computer, Pengolahan Citra ,
OpenCV, FitPC2i
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ABSTRACT
Humans always had a desire to create a humanoid robot that has human-like
intelligences. Human created environments where intelligences of the robot can be
shown, in example environment where the humanoid robot can play football. Intelligence
of humanoid soccer robot can be seen from its vision ability because all the information
to determine what action should be taken only come from the vision sensor, so it is
necessary to have a controller which are capable of images processing, data processing,

and algorithms that are fast but remain accurate to do complex task are needed.

In this final project, image processing capabilities on a humanoid robot-based
Single Board Computer Fit PC2i are implemented. The Robot has a 1.6 GHz processing
speed and use a webcam as vision sensor The image processing using OpenCV image

processing tool.

Implementation of OpenCV on a humanoid robot-based single board computer
FitPC2i have successfully realized with maximum distance of ball that can be detected is
385cm for thresholding method, and 67cm for circle hough transform method. The Robot
has the ability to detect the shape of the ball, determine the position of the opponent goal,
avoiding the scramble of the ball between a team of robots, as well as kicking the ball

towards the opponent goal.

Keyword: Humanoid Soccer Robot, Single Board Computer, Image Processing,
OpenCV, FitPC2i.
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