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BAB I
PENDAHULUAN

I.1 Latar Belakang
Seiring dengan meningkatnya kecepatan, kemampuan dan keuntungan ekonomi dari peralatan signal processing modern,  usaha –usaha  yang bertujuan untuk menciptakan sistem real-time yang rumit yang mampu mengemulasikan kemampuan manusia pun makin meningkat. Vision atau penglihatan adalah salah satunya. Vision mengubah energi dari dunia tiga dimensi tempat kita hidup menjadi entitas dua dimensi yang disebut sebagai citra (image) baik itu oleh sistem visual kita ataupun oleh sebuah sensor elektronik seperti kamera. 
Robot merupakan salah satu contoh alat yang bisa meniru kemampuan manusia. Dengan menggunakan sistem kendali berbasis visual, robot mengambil dan menggunakan informasi dari lingkungannya untuk melakukan suatu aksi atau tindakan. Misalnya pada manipulator pick and place, yang harus mengidentifikasi, mengambil dan memindahkan obyek ke tempat lain.
Sistem kendali berbasis visual menggunakan kamera sebagai sensor untuk mendeteksi intensitas cahaya di sekitar sistem. Penelitian ini mencoba menerapkan kamera QuickCam sebagai sensor visual. Pada kamera QuickCam, frame-grabber telah terintegrasi dalam driver, frame-grabber ini diperlukan untuk mengkonversi dari sinyal analog menjadi sinyal digital.
Pengolahan citra (image processing) adalah pengolahan sebuah citra (image), biasanya dilakukan oleh komputer untuk menghasilkan citra yang lain [5]. Pada pengolahan citra ada dua jenis klasifikasi yaitu klasifikasi berbasis piksel dan berbasis region. Klasifikasi berbasis piksel sangat tergantung terhadap ukuran obyek, sehingga apabila ukuran obyek diperbesar atau diperkecil akan terjadi kegagalan dalam pengambilan keputusan mengenai objek. Pengklasifikasian berbasis region memanfaaatkan karakteristik obyek yang akan diklasifikasi. Karakteristik ini berupa ciri-ciri geometri dan momen obyek. 
Jaringan Syaraf Tiruan (JST) banyak digunakan dalam proses pengklasifikasian, salah satunya digunakan untuk pengenalan karakter (huruf). 
Klasifikasi obyek berdasarkan ciri geometri dan ciri momen dengan menggunakan Jaringan Syaraf Tiruan (JST) backpropagation telah diteliti oleh Lukman [10]. Dari penelitian tersebut akan dikembangkan menjadi pengenalan obyek dan penunjukan posisinya, dalam proses klasifikasi obyek akan digunakan juga metode selain JST, yaitu dengan membuat rentang ciri.  

Motor stepper pada dasarnya adalah sebuah alat elektromekanik yang mengubah pulsa elektrik kedalam gerakan mekanik diskrit [2]. Dalam tugas akhir ini motor stepper akan digunakan untuk menunjuk posisi obyek yang telah dikenali.
I.2 Identifikasi Masalah

Permasalahan yang akan diidentifikasi nantinya adalah sebagai berikut ;

1. Melihat seberapa besar keberhasilan sistem dalam mengenali obyek

2. Bagaimana pengaruh pencahayaan terhadap sistem yang dibuat
3. Bagaimana pengaruh ukuran obyek terhadap keberhasilan pengenalan obyek
4. Bagaimana kalibrasi kamera terhadap bidang tangkap.
5. Keakuratan motor stepper dalam menunjuk posisi obyek

I.3 Batasan Masalah

Dalam tugas akhir ini penulis membatasi permasalahan ke dalam hal-hal berikut :

1. Sensor visual yang digunakan adalah kamera QuickCam dengan ketinggian yang tetap.

2. Pencahayaan yang digunakan adalah menggunakan cahaya lampu TL dengan daya 30 watt dan 55 watt,  pencahayaan ini dilakukan bila sistem dijalankan pada malam hari atau pada ruangan yang kurang cahaya matahari. Pada siang hari, dengan cahaya matahari yang cukup (cukup memadai untuk proses akuisisi citra) sumber cahaya  yang digunakan adalah cahaya matahari.
3. Obyek terdiri dari tiga jenis, yaitu segitiga, lingkaran dan persegi panjang, yang seluruhnya memiliki warna yang kontras dengan latar belakang obyek. Obyek berwarna putih dan latar belakang berwarna hitam.

4. Obyek yang akan dikenali tidak dalam keadaan berdempet.

5. Motor stepper menunggu input dari user untuk menunjuk obyek.
6. Posisi obyek yang dimaksud adalah besarnya sudut dari titik penunjukan.
7. Posisi awal penunjuk pada saat inisialisai program berada pada nol derajat, hal ini dilakukan secara manual oleh user. 
I.4 Tujuan
Tujuan yang hendak dicapai adalah :

1. Mengenali obyek persegi panjang, lingkaran dan segitiga

2. Mengenali dan menunjuk posisi obyek persegi panjang, lingkaran dan segitiga
3. Membandingkan dua metode untuk pengenalan obyek yaitu JST backpropagation dan metode rentang 
4. Pemanfaatan kamera QuickCam sebagai sensor visual
5. Implementasi sistem pengenalan dan penunjukan obyek secara real-time
I.5 Metodologi Penelitian
Metode yang dilakukan yaitu eksperimental.
Penelitian dilakukan melalui tahapan berikut :

1. Studi Pustaka

Yaitu dengan cara mempelajari beberapa tugas akhir mahasiswa, jurnal penelitian dan buku-buku acuan khususnya dalam bidang robotika dan pengolahan citra digital. 

2. Perancangan Sistem

Membangun keseluruhan sistem dari subsistem-subsistem yang dibuat.
3. Pengujian dan Analisis Sistem

Sistem yang telah dibangun diuji kinerjanya, juga dilakukan analisis terhadap hasil pengujuian sistem.

I.6 Sistematika Penulisan

Dalam memberikan penjelasan tentang uraian dan urutan dari Tugas Akhir ini maka penulis membuat suatu sistematika pembahasan dengan membagi pokok bahasan ke dalam beberapa bagian, antara lain :
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Bab ini menjelaskan latar belakang masalah, identifikasi masalah, maksud dan tujuan, metodologi penelitian serta sistematika penulisan dari setiap bab.

BAB II 
LANDASAN TEORI

Bab ini menguraikan tentang teori-teori yang akan menunjang perancangan sistem yang dibuat. Teori yang dijelaskan meliputi akuisisi citra, pengolahan citra, ekstraksi ciri, JST, parallel port serta motor stepper.
BAB III 
DESKRIPSI MASALAH

Bab ini menguraikan tentang perancangan sistem, menentukan konfigurasi sistem dan lingkungannya, serta merumuskan algoritma subsistem.
BAB IV 
ANALISIS SISTEM
Bab ini menguraikan tentang pengujian-pengujian terhadap sistem yang dibangun disertai dengan analisisnya.

BAB V 
KESIMPULAN DAN SARAN

Bab ini menguraikan kesimpulan-kesimpulan hasil penelitian, disertai saran-saran untuk pengembangan sistem yang lebih baik.
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