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MOTTO

“By time, Indeed, Mankind is in loss, Except for those who have
believed and done righteous deeds and advised each other to truth and

advised each other to patience.” — QS Al—*Asr 103:(1-3)
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- Harold Winston, Overwatch

“Give a man a Fish, and you feed him for a day. Teach a man to Fish, and you

feed him for a Lifetime.” — Old Chinese Proverb, Samurai Champloo

“l Know Nothing with any Certainty, but the sight of the stars makes me
dream.” — Vincent Van Gogh

“You never really understand a person until you consider things from his point

of view” — Harper Lee, To Kill a Mockingbird
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ABSTRAK

DESAIN DAN ANALISA ROBOT PENDETEKSI KECACATAN
PIPA° MENGGUNAKAN IMAGE PROCESSING DENGAN
METODE EDGE DETECTION

Karya tulis ilmiah berupa SKRIPSI, 18 Juli 2017

Nur Mutiara Syahrian; dibimbing oleh Ir. Pola Risma, M.T dan Dr. Eng. Tresna
Dewi, S.T., M.Eng

Design and Analysis of Pipe Inspection Robot Using Image Processing with Edge
Detection Method

Xiv + 42 halaman, 6 tabel, 27 gambar, 13 lampiran

Pentingnya penyaluran gas pada industri yang menggunakan media pipa,
mengharuskan pemakai memperhatikan pipa tersebut sebelum digunakan. Hal ini
dilakukan untuk mencegah terjadinya keretakan pada pipa yang dapat
menyebabkan kecelakaan terjadi. Pipa tersebut dipantau menggunakan robot
mobile yang dilengkapi oleh kamera sehingga dapat memonitoring keretakan yang
ada pada pipa.

Metode yang digunakan untuk mendeteksi keretakan adalah metode canny.
Metode canny edge detection adalah metode pendeteksi tepi (edge detection) pada
sistem pengolahan citra yang dapat mendeteksi garis-garis keretakan pada pipa
dan memproses hasil citra sehingga memperoleh sebuah citra yang berbeda dari
citra hasil deteksi awal. Metode canny edge detection memiliki 5 proses teknik
yang terpisah, yaitu smoothing, finding gradients, double thresholding, non-
maximum suppression dan edge tracking by hysteresis. Pada Penelitian ini, Nilai
smoothing yang baik adalah 10 sedangkan nilai thresholding yang baik adalah 5
sehingga gambar tidak terlalu kabur dan gambar tidak terlalu tajam.

Selain mendeteksi keretakan pipa, metode canny edge detection juga dapat
mengukur keretakan pipa dan dapat mengukur objek-objek diluar pipa dengan
perbandingan nilai aktual yaitu 2.9% untuk dimensi X dan 4.3% untuk dimensi Y
sehingga membuat metode canny edge detection menjadi metode yang baik untuk
digunakan pada pendeteksian keretakan pipa maupun objek luar pipa.

Kata Kunci: pengolahan citra, edge detection, algoritma canny

ABSTRACT



DESIGN AND ANALYSIS OF PIPE INSPECTION ROBOT
USING IMAGE PROCESSING WITH EDGE DETECTION
METHOD

Scientific Paper in the form of Final Project, 18" of July, 2017

Nur Mutiara Syahrian; supervised by Ir. Pola Risma, M. T dan Dr. Eng. Tresna Dewi,
S.T., M.Eng

Desain dan Analisa Robot Pendeteksi Kecacatan Pipa menggunakan Image
Processing dengan Metode Edge Detection

Xiv + 42 pages, 6 tables, 27 pictures, 13 Attachments

Piping setup is very important to ensure the safety and eligibility of the
piping system before applied in industry to prevent an accident. One of the
techniques to facilitate perfect piping setup is buy employing pipe inspection
robot. Pipe inspection robot is designed in this research to monitor cracks or any
other defects occur inside a pipe, this surveillance is conducted by the application
of image processing with canny edge detection.

Canny edge detection method detects the edges or lines of the crack inside
the pipe and processes them to create differences in image therefore only the
cracks can be shown and finally those cracks can be analyze well. Canny edge
detection has 5 processing techniques, smoothing, finding gradients, non-
maximum suppression, double thresholding, and edge tracking by hysteresis. In
this research, the best value for smoothing is 10 and 5 for thresholding in getting
not too blurred or to sharp result.

In addition to detecting pipe cracks, canny edge detection methods can
also measure pipe cracks and can measure objects out of the pipe by comparison
of actual values of 2.9% for X dimension and 4.3% for Y dimension. This just
made the canny edge detection method a good method to be used on the pipe
crack and outer pipe objects detections.

Keywords: image processing, canny algorithm, edge detection
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