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ABSTRAK

Robot Vision merupakan suatu cabang ilmu di dunia robotik yang mempelajari hasil
dan image processing untuk digunakan pada sistem robot cerdas. Robot vision adalah
robot yang memiliki kemampuan menerima dan mengolah informasi dari suatu
gambar atau objek atau disebut juga dengan robot yang memiliki indra penglihatan.
Robot vision dibentuk dengan menggunakan sensor kamera yang diprogram dan
didesain sebagai mata robot, seperti layaknya mata manusia, mata robot juga mampu
mendeteksi objek yang dilihat. Data dari gambar atau objek yang ditangkap oleh
sensor robot memberikan informasi kepada robot tentang spesifikasi gambar atau
objek yang terlihat. Pengembangan sistem ini dilakukan untuk menambahkan
kemampuan visual robotik berupa sensor kamera. Tujuan ditambahkan kemampuan
visual pada robot agar membuat robot menjadi lebih visual sehingga robot bisa
menjangkau dan mendeteksi objek. Proses pengembangan sistem dilakukan dengan
menggunakan metode Software Development Life Cycle (SDLC). Pengembangan
sistem ini hanya sebatas Proof of Concept (PoC) saja, untuk melakukan konfigurasi
antara kamera dengan python program. Dengan menggunakan aplikasi RoboDK,
konfigurasi kamera dengan python program untuk menentukan titik koordinat
(centroid) dari objek berhasil dilakukan berupa screenshot gambar dari objek yang

terdeteksi (bukan realtime).

Kata Kunci: Robot Vision, Image Processing, Sensor Kamera, Proof of Concept
(PoC), Software Development Life Cycle (SDLC), Centroid, RoboDK.
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ABSTRACT

Robot Vision is a branch of science in the world of robotics that studies results and
image processing for use in intelligent robot systems. Vision robot is a robot that has
the ability to receive and process information from an image or object or also called
a robot that has a sense of sight. Robot vision is formed by using a camera sensor that
is programmed and designed as a robot eye, just like the human eye, the robot eye is
also able to detect the object being seen. Data from the image or object captured by
the robot's sensor provides information to the robot about the specifications of the
image or object seen. The development of this system is carried out to add robotic
visual capabilities in the form of camera sensors. The purpose of adding visual
capabilities to the robot is to make the robot more visual so that the robot can reach
and detect objects. The system development process is carried out using the Software
Development Life Cycle (SDLC) method. The development of this system is only
limited to Proof of Concept (PoC), to configure the camera with the python program.
By using the RoboDK application, the camera configuration with the python program
to determine the coordinates (centroid) of the object was successfully carried out in

the form of a screenshot of the detected object (not realtime).

Keywords: Vision Robot, Image Processing, Camera Sensor, Proof of Concept (PoC),
Software Development Life Cycle (SDLC), Centroid, RoboDK.
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