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ABSTRAK

PERANCANGAN ROBOT VISION MENGGUNAKAN OPENCV
BERBASIS RASPBERRY Pl B+

(2015 : xiii + 52 Halaman + 43 Gambar + 6 Tabel + Daftar Pustaka)
_____________________________________________________________________________________________________________}
Tia Apsari

061230330981

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI TEKNIK TELEKOMUNIKASI

ABSTRAK

Sistem Pengontrol Kamera dan Sensor dalam mendeteksi objek dengan
menggunakan OpenCV dan memanfaatkan aplikasi Putty sebagai controller. Putty
merupakan sebuah aplikasi yang dapat memudahkan pekerjaan manusia dalam
mencari benda yang hilang. Aplikasi ini mampu bekerja sama dengan kamera
dalam mendeteksi objek. Dan terhubung langsung ke Raspbery Pi B+ untuk
menganalisa objek yang ditemukan. Sistem dirancang dengan perangkat
elektronika yang terdiri dari Sensor Ultrasonik HC-SR04, Modul Kamera Raspi,
Arduino Uno, dan Raspberry Pi B+ yang memiliki fungsi dan peranan masing-
masing sebagai komponen pokok dalam alat tersebut. Dan bertujuan untuk
membuat robot dapat bergerak ke segala arah serta gambar yang ditunjukan
pengguna didepan kamera dapat langsung diolah oleh robot yang lalu bergerak
mencari objek yang dimaksud.

Kata Kunci: OpenCV, Putty, Sensor Ultrasonic HC-SR04, Kamera Raspi,
Arduino Uno, dan Raspberry Pi B+.



ABSTRACT

DESIGN VISION ROBOT WITH OPENCYV BASED RASPBERRY PI1 B+

(2015 : xiii + 52 Pages + 43 Image + 6 Tables + List of Refferences)
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061230330981

ELECTRICAL ENGINEERING DEPARTMENT

MAJORING TELECOMMUNICATION ENGINEERING

ABSTRACT

This camera and censor controller system in detecting an object is using
OpenCV and Putty application as controller tool. Putty is an application which
ease people’s activity is searching for lost object. This application can be
combined wih camera in terms of searching for an object and directly connection
to the Rapberry Pi B+ for analyzing the founded object. This system are designed
by electronic device which consists of Ultrasonic HC-SR04 censor, Raspi Camera
Modul, Arduino Uno. And Raspberry Pi B+ which having each own function as
main components of the tool. And its goal is for making robot can move to all
direction including all picture which shown by the user in front of the camera can
directly processed by robot then it move to lokk for the exact tool.

Keywords : OpenCV, Putty, Ultrasonic HC-SR04 censor, Raspi Camera, Arduino
Uno, and Raspberry Pi B+.
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