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ANALISIS PENDETEKSIAN WARNA MENGGUNAKAN 
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Robot Beroda merupakan robot yang memiliki aktuator penggerak berupa roda yang 

membuatnya dapat berpindah tempat. Dalam perpindahan robot tersebut ke tempat 

lain diperlukan sistem kendali yang berfungsi untuk menentukan gerak perpindahan 

robot tersebut. Salah satu solusinya adalah dengan menggunakan kamera yang dapat 

mengidentifikasi objek. Dalam pendeteksian objek terdapat banyak cara untuk 

mendeteksi objek, salah satunya adalah berdasarkan warna dari objek yang ingin di 

deteksi. Warna yang dideteksi oleh sensor kamera berupa data yang akan dikirimkan 

ke robot. Metode segmentasi ruang warna YCbCr merupakan sebuah metode yang 

memanfaatkan y (luminance) sebagai pengatur intensitas cahaya yang diterima oleh 

kamera dan c (chrominance) yang mengindikasikan corak warna dan saturasi, corak 

warna yang diambil adalah banyaknya komponen warna biru dan warna merah (Cb & 

Cr). Pendeteksian objek menggunakan metode ini memiliki hasil yang baik pada 

objek yang berada pada jarak kurang dari 90 cm, baik dalam kondisi gelap maupun 

terang, tetapi akan sulit untuk mendeteksi objek yang berada dalam kondisi gelap dan 

berjarak lebih dari 90 cm. Saat jarak objek berada lebih dari 60 cm maka robot akan 

semakin sulit untuk mendeteksi dan bergerak mengikuti objek yang ingin di deteksi. 

 

Kata Kunci : Robot, Sistem Kendali, Kamera, Intensitas Cahaya, Corak Warna 
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COLOR DETECTION ANALYSIS USING CMOS 
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xiv + 58 pages, 5 tables, 43 pictures, 5 attachments 

 

 

Wheeled Robot is a robot that has a driving actuator in the form of a wheel that 

makes it able to move. In the transfer of the robot to another place a control system is 

needed which functions to determine the movement of the robot. One solution is to 

use a camera that can identify objects. In object detection there are many ways to 

detect objects, one of which is based on the color of the object you want to detect. 

The color detected by the camera sensor is data that will be sent to the robot. The 

YCbCr color space segmentation method is a method that uses y (luminance) as a 

regulator of the light intensity received by the camera and c (chrominance) which 

indicates color and saturation color, the color pattern taken is the number of 

components in blue and red (Cb & Cr ). Detecting objects using this method has good 

results on objects that are at a distance of less than 90 cm, both in dark and bright 

conditions, but it will be difficult to detect objects that are in dark conditions and are 

more than 90 cm apart. When the object's distance is more than 60 cm, the robot will 

be more difficult to detect and move to follow the object that you want to detect. 

 

Key Words : Robot, Control System, Camera, Luminance, Chrominance 
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