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ABSTRAK 

Penglihatan pada komputer menjadi ide Tugas Akhir dalam merealisasikan 

perangkat color object tracking menggunakan Raspberry Pi yang dapat mengembangkan 

teknologi yang berguna bagi masa depan dan juga menjadikan suatu perangkat 

mempunyai penglihatan untuk mendeteksi suatu objek.  

 Pada Tugas Akhir ini dirancang dan direalisasikan dengan menggunakan 

raspberry pi sebagai pengendali utama yang berfungsi sebagai pengontrol perangkat 

color object tracking, yaitu :  menggunakan library OpenCV untuk dapat mengolah 

gambar yang ditangkap oleh kamera webcam sehingga dapat menjejak objek berwarna, 

menggunakan motor servo agar kamera terus dapat menjejak objek jika berpindah posisi 

dan menggunakan motor DC agar perangkat dapat mengikuti objek berwarna tersebut 

berpindah. 

 Dari hasil perancangan kendali perangkat color object tracking yang direalisasi, 

perangkat berhasil diaplikasikan dengan baik untuk mengikuti objek berwarna jika 

berada pada kondisi lingkungan dengan intensitas cahaya lebih dari 90 lux dan 

kecepatan objek tidak lebih dari 7 – 8 cm/detik. 
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ABSTRACT 

Computer vision is the main idea of this Final Project in realizing color tracking 

object device using Raspberry Pi that can develop useful technologies for future and also 

make a device to have a vision for detecting an object. 

This Final Project designed and realized using raspberry pi the main controller 

for control the color object tracking device. This device has 3 main features, which are : 

1. using OpenCV library to be able to process the image captured by the camera, 2. 

Using servo motors so that the camera can continue to tracked on the object if switching 

positions and 3. Uses a DC motor device to be able to follow the colored objects move. 

From the results of the control design color object tracking is realized, the device 

successfully applied well to follow the colored object if it is on the environmental 

conditions with a light intensity of more than 90 lux and object speed is not more than 7-

8 cm / sec. 
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