PERANCANGAN DAN IMPLEMENTASI KAMERA
PENJEJAK OBJEK DENGAN METODA KENDALI
LOGIKA FUZZY

TUGAS AKHIR

Sebagal salah satu syarat untuk menyclesaikan
Program Strata-1 pada Jurusan Teknik Elekiro Fakultas Teknik
Universitas Andalas

eh :

YOANDA ALIMSYAHBANA
NO.BP : 05175035

Pembimbing I:

M. ILHAMDI RUSYDI, MT
NIP. 132313247

Pembimbing IT:

RIKO NOFENDRA., MT

NIP. 132313248

Jurusan Teknik Elektro
Fakultas Teknik
Universitas Andalas
Padang
2009



ABSTRAK

Ferkembangan fefnolopl vang mengarah kepada otematisas? meniacikon)
semelizion df bidang robot semakin berkembang. Penggundaan robot dengan
wmor komera uniuk mendetekst objek digunakan sebagal salah sate inpur wasik
seoses ofomatisasi ity sendivi, Salah satm teknik pengendalian yvang sedang
seriembang adalah logika fuzzy. Sistem kendali berbasiz fogika fizzy bekeria
Sercioarkarn kebiovoan vare diwaiudbon dedam bentuk aturan-aturan dan sidak
memburnhkan model matematis suein sistem, Sictem kendali ini kewmdion
Serapkan pada robol dengon sersor kamera sebagad salah satm aplikasina,

Daleam twgas akhiv i dibahay perancangan dan implementasi kendali
ogika fuzzy delam sebuah sistem kamiera perfefok objek Sistem kendali vang
Dhuar mernpatan kendali loap tertiiup vang dilmplemeniositan padn bahusa
pemograman . Fivued Studio 2005 (VENET). Sehagai inmt galat digumakan
rarrgkapan piksel hevgda yomg sidak beroda pada tivik fenpah Kamera, Ourpa dari
rivtem ini adon mengrerakan motor don permhahan pivel akan menjadi sineal
wapan balik ke pengendeli. Davi hasl! pengufion don analisa dengan kestabilan
routh moka sistem dapel mencapai kestabifan untuk kondivi benda diam dengan
calar piksel 0,09% wirk gelar awal besar, 0.31%% wntuk palat wwal sedang dan
0415 wntuk gole owal kel Untnk benda berperak, kamera dapat menjoga
kecepatan disekitar nilal kecepatan benda denmgan galat piksel 4,03% wntuk
cecepatan 06 cov's | arah pergeraken, T 08% untuk kecepatan 0,6 cmds 2 arah
pergeraken don 5,23% untuk kecepatan 048 cae's T arah pergerakan.

ara kunci! kamera penfefak objek, sistem kendall logika fuzzy, analisa kesiabilan
Fortitly



BARIT

PENDAHULUAN

.1 Latar Belakang

Machine vision merupakan salah satu penerapan sistem indra penglihatan
—anusia dan menirunva dalam bentuk yang sederhana untuk aplikasi otomatisasi.
Salzh satu contoh dari sistem ini menggunakan kamera (sensor), miKroprosesor
seosesor) don motor (efektor). Maching vision dan robot bisa digunakan unfuk
=znipulesi pengendalisn robot. Aphikasi sistem imi dapat diliha: pada kamera
~wnzintai vane dapat mengikuti objek yang diinginkan dan pada proscs industri
—tuk mengawasi kesalahan produksi barang,

Implementasi dari tangkapan gambar sebagai bentuk umpan balik untuk
cerja robot merupakan salah satu bidang riset pada tahun 19710, dimana banyak
~eoclitian berkonsentrasi pada masalah pendeteksion pala [1]. Telah cukup
~anyak penelitian den twlisan yang mengambil topik mengenai pengendalian
~erdacarkan citra, disntaranya adalah: Chung-Hsicn Kuo [2] dalam makalahnys
serjudul Development (3 A Surgical Novigation Robot Using Tmape Servo
Tracking Technigues vang mendesain sebuah perkembangan datam rabol navigasi
vamp digunakan wntuk proses operasi, Penelitian ini mengeonakan langkapan
camera schagai input fungsi kontrol dari sistem robolnya. Peneliti lain yang
—=ngsunakan wngkapan kamera sebagai inpul pengendalian adalah Thiang |3]
“3izm makalah vang begjudul Kontrol Robot Mobil Penjefak Garis Rewarn

rgan Memanfaatkan Kamera sebagoi Sensor. Pada penelitian ini robot dapar



mengikuti garis bewarna vang telah ditentukan meskipun posisi awal robat lidak
berada tepal pada paris.

Pada sant sekarang ini telah berkembang svatw teknologi pengendalian
vang menire pole pikic manusia yang disebut sistem kendali logika fuezy. Sistem
kendali ini bekerja berdasarkan kebiasaan atau pengalaman yang diwujudkan
dalam aturan vang dinamakan i~then-rles [4]. Banyak penelitian yang dilakukan
mengenai penggunaan logika fuzzy, diantaranya adalah: Mark Leyden [5] dalam
makalshnva vang berjudul 4 Fuzzy Lowic Baved Navigation Svstem for o Mobile
Eohot vang membahas mengenai simulasi penerapan logika fuzzy dalam sistem
navigasi, Kesimpulan dari penelition inl menunjukan simulasi sistem yang baik
dan tercapainva jelur yang mulus dari robol ssat melintasi rintangan menuju
rujuan. Resmana [6] dalam makalahnya yang berjudul Implementasi Fuzzy Logic
~ada  Mikrokontroler  untuk Kendali  Putaran Motor DO vang
mengimplementasikan logika fuzzy ke sebuah alal pembuat gerabah vang diputar
mator DO, Hasil penelitian tersebut menunjukkan kemudahan penerapan logika
fuzzy dibandingkan sistem kendali kenvensional,

Judil tupas akhir yang penulis angkat disini adaleh Perancangan dan
implementasi Kamera Penjejak Objek dengan Metoda Kendali Logika Fuzzy
1.2 Tujuan Penelitian

Penclitian dalam tugas akbic ini bertujuan untuk:

|. Merancang robol vang mengpunaken sensor kamera dan efektor motor
SErvir,
7 Melakukan pengendalian motor serva berdasarkan tangkapan objek dars

kamera dengan metoda logika fuzzy.

b



BAB Y

PENUTUP

a1 Kesimpulan
Berdasarkan hasil cksperimen dan analisa vang telah dilskukan pada
~e—=litian ini, maka beberapa kesimpulan yang dapat diambil adalah:
| Untuk kendisi benda dizm. program vang telah dibuat dalam penelition
telah dapar mendetcksi benda dan mengirimkan pulsa PWM ke mator
untuk mendekati benda dengan tingkat kesalahan
a, Unwk pgalat awal besar sistem dapat mencapai galat piksel 0.09%
dengan settling time = 106 5
b, Untuk galat awal sedany sistem dapat meneapai galat piksel 0,51%
dengan seitling time =45 5
¢, Untuk galat awal kecil sistem dapat mencapei palat piksel 0,41 %

dengan setthing time =40 5

[

Untuk kondisi benda diam, sistem pada penelitan ini memiliki fungsi alih
berorde 2 shi:

Cls) (.03

R(s) 5 +0,225=005
s Untuk kondisi benda diam. berdasarkan onalisa kestabilan routh maka
sistern dapat mencapai kestabilan
4 Lok kondisi henda berperak, progeam vang telah dibuat dafam penelitian
telah dapat menjejak benda dengan tingkat kesalzhan:
4. Unuk kecepatan benda 0.6 emds dengan | arah pergerakan, pradal

piksel sistern adakab 405 %o
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