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SISTEM PENGOLAHAN CITRA UNTUK DETEKSI VEGETASI PADA
ROBOT PENYEMPROT HAMA
Karya tulis ilmiah berupa tugas akhir, 14, september, 2020

M Hadi Prayogi; dibimbing oleh Ir. Pola Risma, M.T. dan Amperawan, S.T., M.T.

xvi + 51 halaman, 8 tabel, 50 gambar, 6 lampiran

Perkembangan teknologi yang maju begitu pesat dalam semua aspek kehidupan
manusia khususnya dibidang robotika yang dapat meningkatkan kualitas hidup
manusia menjadi semakin tinggi. Robot dikembangkan dengan tujuan untuk
membantu dan mempermudah pekerjaan manusia sehingga dalam pembahasan ini
dibuatlah mobile robot yang dapat membantu petani dalam membasmi hama
tanaman yang sering beresiko terhadap kualitas tanaman. Penelitian ini membahas
mengenai sistem pengolahan citra untuk deteksi vegetasi pada robot penyemprot
hama. Menggunakan pengolahan citra dengan menggunakan dua teknik yaitu
deteksi tepi dan deteksi LAB. Deteksi tepi adalah teknik yang digunakan untuk
mendeteksi garis tepi suatu objek yang membatasi dua wilayah homogen dengan
tingkat kecerahan yang berbeda. Deteksi LAB adalah teknik menentukan parameter

citra objek dengan analisis citra warna..

Kata Kunci : Robot mobil, Pengolahan citra, Deteksi tepi, Deteksi LAB
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VEGETATION DETECTION DESIGN FOR PEST CONTROL MOBILE
ROBOT

Scientific papers in the form of final assignments, 14, september, 2020

M Hadi Prayogi; guided by Ir. Pola Risma, M.T. dan Amperawan, S.T., M.T.

xvi + 51 pages, 8 tables, 50 images, 6 attachments

The development of technology is developing quickly in all aspect of life
particularly in robotics sector that can improve the quality of human life to be more
advanced. Robots were developed with the purpose of helping and facilitating
human work so in this study mobile robot was created that could assist farmer to
eridicate pests that cause quality of crops. This study discusses vegetation detection
design for pest control mobile robot. This image processing uses two technique,
edge detection and LAB detection. Edge detection is a technique used to detect the
edge of an object which restrict two homogeneous regions with different brightness
levels. LAB detection is a technique for determining the parameters of object

images with color image analysis.

Keywords: Mobile Robot, Image Processing, Edge detection, LAB detection.
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