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Abstrak

Pada Kontes Robot Terbang Indonesia 2018, divisi VTOL, setiap tim memiliki misi mengirimkan
LOG (Logistik) dan MP (Muatan PICK) Survival Kits berupa objek berwarna orange dan
berbentuk lingkaran ke Lokasi-lokasi yang telah ditentukan. Salah satu metode yang populer
digunakan untuk mendeteksi objek adalah learning. Metode learning akan menciptakan algoritma
yang dapat mendeteksi objek berdasarkan sampel yang diberikan saat proses learning sehingga
metode ini memiliki tingkat akurasi yang tinggi, namun memiliki beban kerja yang berat. Karena
itu digunakanlah Blob detection setelah dilakukan filter warna. Blob detection mendeteksi
kumpulan pixel yang memiliki perbedaan warna (lebih terang atau lebih gelap).

Kata Kunci: pendeteksi Objek, Color Filtering HSV, BLOB Detection.Vertical Take Off And
Landing

PENDAHULUAN

(Prasetyawan et al., 2018), (Setiawan et al., 2018), (Mulyanto & Rikendry, 2007) Kontes
Robot Terbang Indonesia (KRTI) merupakan perlombaan robot yang diadakan secara rutin
setiap tahun oleh Kemenristek Dikti. KRTI sendiri terbagi dalam 4 divisi yaitu Fixed Wing
Mapping, Racing Plane, Vertical Take Off Landing, dan Technology Development.

Pada penelitian sebelumnya hanya menggunakan metode color filtering untuk mendeteksi
objek. Metode ini memiliki kelemahan karena hanya melakukan sekali filter sehingga
belum mampu sepenuhnya mengeliminasi noise jika ada objek lain yang memiliki warna
serupa dengan objek deteksi. Blob detection adalah metode lain yang dapat digunakan
untuk mendeteksi bentuk (Surahman et al., 2021), (Borman et al., 2017), (Surahman et al.,
2020).

(Ahmad & Indra, 2016), (Riskiono et al., 2020), (Mulyanto et al., 2019) Setelah dilakukan
deteksi warna, selanjutnya kembali dilakukan filter menggunakan metode blob detection.
Kombinasi antara metode color filtering dan blob detection dinilai efektif karena memiliki
beban kerja yang kecil sehingga wahana masih dapat mendeteksi objek secara realtime
serta lebih akurat karena dilakukan dua Kkali filter.

KAJIAN PUSTAKA

Sub-bagian |

Pada KRTI 2018, divisi VTOL memiliki tema “Pick and Drop Survival Kits”. Dengan misi
wahana mengirimkan LOG (Logistik) dan MP (Muatan PICK) Survival Kits ke Lokasi-
lokasi yang telah ditentukan. Logistik yang dipindahkan berupa objek berwarna orange dan
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berbentuk lingkaran (Mustagov & Megawaty, 2020), (Kumala et al., 2018), (Sulastio et al.,
2021).

(Pramita & Sari, 2020), (Susanto & Ramadhan, 2017), (Rusliyawati & Wantoro, 2021)
Dengan keterbatasan sumber tenaga yang mampu diangkat oleh wahana membuat wahana
memiliki batas waktu yang tidak lama ketika berada di udara. Selain itu, kebutuhan
pemrosesan citra secara realtime mengharuskan wahana dapat mendeteksi objek dengan
cepat dan tepat.

(Darwis & Pamungkas, 2021), (Pamungkas et al., 2020), (Wamiliana et al., n.d.) Blob
detection adalah metode lain yang dapat digunakan untuk mendeteksi bentuk. Metode ini
mendeteksi kumpulan pixel yang memiliki perbedaan warna (lebih terang atau lebih gelap)
(Pamungkas et al, 2017).

METODE

Pada penelitian ini, penulis melakukan penelitian eksperimen dengan mengangkat studi
kasus pada Kontes Robot Terbang Indonesia (KRTI) 2018, Divisi Robot VTOL yang
diselenggarakan di Universitas Teknokrat Indonesia, Lampung.
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(Harahap et al., 2020), (Adrian et al., 2020), (Amarudin & Silviana, 2018) Tada tahapan ini
peneliti melakukan perakitan dan pemasangan semua komponen elektronika pada kerangka
muatan roket berdasarkan desain yang telah dibuat sebelumnya. Pada tahapan ini semua
modul-modul ditetapkan sesuai dengan desain yang sudah dibuat dan mengatur letak
rangkaian elektronik agar tidak mengganggu komponen lainya.
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Gambar 3

(Admi Syarif et al., 2020), (Wibisono et al., 2020), (Putri & Dewi, 2020) Kandidat yang
layak dinyatakan sebagai objek adalah objek yang lolos dalam proses filter warna
(berwarna orange) serta berukuran cenderung lingkaran. Untuk menghindari deteksi objek
lebih dari satu, proses ini akan memilih objek dengan ukuran terbesar yang dianggap
berada paling dekat dengan robot.

(Sugama Maskar, n.d.), (Manalu & Setyadi, 2010), (Abidin, 2016) Nilai konstanta ini
didapat dari hasil sampling ukuran objek dengan ketinggian yang bervariasi. Output dari
proses ini adalah nilai variable x dan y yang merupakan kordinat dari titik tengah objek
hasil deteksi.

HASIL DAN PEMBAHASAN

(Dewantoro et al.,, 2019), (Dewantoro, 2021), (Prasetio et al., 2020) Berdasarkan
penjelasan pada bab sebelumnya, dapat disimpulkan bahwa masalah pada KRTI 2019
sebagai berikut : Pencahayaan Karena KRTI merupakan kontes yang bersifat outdoor,
sehingga kondisi lingkungan kontes tidak bisa diprediksi. Kondisi lingkungan meskipun
sudah diatur sedemikian rupa, tetap saja dapat. menyisakan ruang yang dapat
menyebabkan perbedaan warna yang diakibatkan oleh pengaruh pencahayaan.

(Alita, 2021), (Aldino et al., 2021), (Jupriyadi, 2018) Noise Arena yang bersifat outdoor
dan wahana cenderung bergerak, mengakibatkan noise pencahayaan, juga noise getaran di
karnekan hawahana bergerak menimbulkan fibrasi. Waktu Terbatasnya waktu yang
diberikan oleh panitia untuk setiap kesempatan membuat setiap tim harus menyusun
algoritma yang dapat dengan cepat melakukan deteksi. Di samping itu, terbatasnya
hardware yang dapat dipasang juga tentunya menjadi masalah sendiri karena hardware
yang terbatas dapat mempengaruhi kecepatan algoritma.

Pengujian yang dilakukan yaitu dengan meletakan objek MP di lapangan dengan warna
orange. Sample yang diambil adalah deteksi warna orange dari rentan 3 m sampai 10 m.
untuk filter objeknya peneliti, peneliti membuat sebuah control trackbar dengan
menggukan pemrograman C.
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Gambar 4

Pada system ini, objek yang telah difilter dan terdeteksi akan berwarna putih sedangkan
warna lain disekitarnya akan berwarna hitam. Warna hitam dan putih adalah hasil dari
proses binerisasi. Saat pertama merunningkan program, tampilan trackbar yang muncul
akan sama dengan tampilan masih di posisi. Low bernilai 0 dan High bernilai 255. Setelah
dilakukan filter terhadap warna orange.
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Gambar 5

Pengujian dilakukan pada siang hari, pada tahapan pengujian ini noise getar tidak
berpengaruh dalam proses pendeteksian objek dan noise cahaya masih jelas tertangkap
oleh proses deteksi, dan diperbaiki dengan adanya Image Enhancement. dengan demikian
masalah pada noise getar dan pancahayaan telah di minimalasir oleh system deteksi. Untuk
meminimalisir getaran pada saat pengambilan gambar, camera di berikan damper untuk
meredam getaran pada saat pengambilan data gambar. Damper yang digunakan untuk
meredam getaran camera.

SIMPULAN

Penelitian ini sudah berhasil mengimplementasikan HSV dan iplementasi algoritma Blob
Detection dengan tambahan algoritma perbaikan citra atau image enhancement.
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Algoritma lain yang digunakan adalah color filtering untuk proses filter warna dan
mengeliminasi semua warna lain selain warna objek yang ingin dideteksi (orange).
Selanjutnya adalah proses binary thresholding untuk merubah citra menjadi dua warna
yaitu hitam dan putih dimana setiap warna pada rentang orange akan dipetakan menjadi
warna putih, selain itu akan dipetakan menjadi warna hitam. Proses erosi dan dilasi untuk
memperbaiki citra hasil binary thresholding. Terakhir adalah proses confidence scoring
untuk memastikan hanya ada satu objek yang dideteksi dengan cara melakukan ranking
berdasarkan ukuran semua objek yang dideteksi kemudian hanya mengambil satu objek
dengan ukuran paling besar.

Penelitian ini efekti digunakan untuk KRTI 2018. Pada pengujian pertama diberikan noise
dari objek lain dengan warna serupa, algoritma masih mampu memilih satu objek dengan
benar. Berdasarkan hasil pengujian algoritma kedua masih mampu mendeteksi objek
hingga jarak 10 meter. Terakhir diberikan noise berupa getaran, dan algoritma juga masih
mampu mendeteksi objek.
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