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ABSTRAK

Identifikasi lingkaran pada ruang 2D memerlukan tahapan
yaitu konversi ke gambar dari RGB ke format HSL,
grayscaling,  deteksi tepi dan  deteksi  lingkaran
menggunakan metode algoritma circle hough transform.
Informasi  yang didapatkan dari algoritma circle hough
transform adalah titik tengah, dan radius lingkaran. Hasil
pengujian  menggunakan video bola berwarna pada
lingkungan 2D menunjukkan algoritma hough transform
mampu mendeteksi bentuk lingkaran pada bola,termasuk
posisi tengah lingkaran, dalam kondisi pencahayaan yang
kurang baik.

Kata Kunci : Identifikasi lingkaran,hsl grayscale.deteksi tepi
dan hough transform[1].

1. LATAR BELAKANG

Pengolahan Citra merupakan salah satu jenis keilmuan
untuk menyelesaikan masalah mengenai pemrosesan gambar,
serta untuk meningkatkan kualitas penampakan gambar agar
lebih mudah diinterpretasikan oleh sistem penglihatan
manusia, baik dengan melakukan manipulasi dan juga
penganalisisan terhadap gambar, Dengan memanfaatkan
keilmuan pengolahan citra menggunakan kamera menjadi
pendeteksi gerak. Selain sebagai pendeteksi gerak, kamera
dapat berfungsi sebagai pengganti salah satu kemampuan
manusia yang ingin ditiru, yaitu penglihatan. Dalam subsistem
pengolahan citra digunakan kamera sebagai pengambilan data
gambar dan diproses dengan suatu komputer yang tujuannya
Mengaplikasikan pengolahan citra digital dalam bidang
robotika yaitu menentukan hadap kamera terhadap objek
lingkaran, dan robot dapat mengikuti lingkaran, mamfaatnya
Aplikasi hadap kamera terhadap objek dapat mendeteksi objek
secara otomatis.Aplikasi Dapat melakukan komunikasi serial
sehingga aplikasi dapat mengendalikan gerak motor pada robot
yang berguna untuk mengikuti objek yang di deteksi oleh
kamera.

2. HASIL
Untuk mendapatkan hasil circle hough di gunakan beberapa
tahapan, dengan tahapan  grayscale,tresholding,deteksi
tepi,yang terakhir adalah circlehough. Hasil dari perhitungan
menggunakan metode penapis sobel untuk mendapatkan tepi
dari bola, gambar 1.1 hasil deteksi tepi
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Gambar | Hasil Deteksi Tepi Dengan Penapis Sobel

Setelah didapat deteksi tepi, selanjutnya citra diolah dengan
menggunakan metode circle hough transform, gambar 2 hasil
dari perhitungan circle hough

Gambar 2 Hasil Pemrosesan Dengan Hough Transform

Setelah data circle hough didapat, selanjutnya dilakukan
pemoresesan data bola, untuk mendapatkan nilai tengah atau
radius, nilai X, dan nilai Y pada data bola yang di dapat dari
pemrosesan menggunakan metode camshaft, rumus mencari
titik tengah adalah sebagai berikut berikut:

Mencari nilai R, G dan B

Red = (RGB >> 16) & 0xFF

Green = (RGB >> 8 ) & OxFF

Blue = (RGB >> 0) & 0xFF

Mencari nilai hue dengan menggunakan rumus :

. 2R—G—R
2=(R—G)*+ (R—G)(G —B)

H = cos™

M

Mencari titik tengah dengan menggunakan metode Camshift :

Moo = > D> 1Ce)
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tabel 1.1 merupakan hasil perbandingan titik tengah Objek Asli

Dan titik tengah Hough Circle

Tabel 1.1 HasilPerbandingan Titik Tengah Objek Asli Dan
Titik Tengah Hough Circle

3.  KESIMPULAN

Dari percobaan yang telah dilakukan didapatkan kesimpulan

sebagai berikut:

1. Dari perbandingan nilai titik tengah objek asli dengan
titik tengah Hough Circle dapat disimpulkan bahwa
metode Hough Circle pada aplikasi ini terdapat error
rata-rata 1,806 % pada titik X dan 3,55 % pada titikY.

No. Titik Titik Selisih | Error 2. Pengujian terhadap lingkaran dengan jumlah kepadatan
Tengah Tengah X Y rendah dapat dideteksi dengan baik oleh Hough Circle

Hough Objek dan diperoleh errornya sebesar 0%, lingkaran dengan

Circle jumlah kepadatan sedang Hough Circle ada beberapa

a. (316,180) | (323,187) (7,7) 2.1% | 3,7% lingkaran yang tidak dapat dideteksi dengan baik rata-
b. (188,188) | (193,193) (5,5) 2,5% | 2,5% rata data errornya sebesar 33,33% dan lingkaran dengan
c. (264,272) | (269,276) (5,4) 1,8% | 1,4% tingkat kepadatan yang tinggi dengan nilai error tertinggi
d. (372,212) | (373,220) (1.8) | 0,26% | 3,6% sebesar 63,04348%. Sehingga semakin tinggi tingkat
e. (372,224) | (377,230) (5,6) 1.3% | 2.6% kepadatan lingkaran dan semakin kecil jari—ja.ri lingkaran
£ (272,112) | (276,120) (4.8) 14% | 6,7% maka s.emakln banya.k lingkaran yang tidak dapat
g. (324’212) (331’219) (7’7) 271% 3’1% dideteksi oleh HOMgh circle. ) )
h (296,188) | (302,196) (6.8) 1.9% 4% 3. Mt?tode Hough Circle .dengan baik dapat mendetekm
T (224,180) | (228.188) (4.8) 1.7% | 42% objek Zangg btt;rll(ruknya 11.ngkaran, 'sedan.gkan padg (lﬂojek
- yang berben persegi, persegi panjang, segi lima,
J: (248,128) | (254,133) (65) 3% 3,7% bintang dan jajar genjang tidak terdeteksi. Sehingga
. pengujian pada kombinasi bentuk dengan tingkat

Setelah mendapatkan data titik tengah pada bola, kepadatan rendah, sedang dan tinggi diperoleh nilai error

selanjutnya data bola dikirimkan ke arduino menggunakan
Bluetooth secara serial.diagram blok untuk sistem dapat dilihat
pada gambar 3

sebesar 0%.

4. Hough Circle dapat membedakan dengan baik objek
lingkaran dan elips dengan kepadatan rendah dan sedang
nilai errornya 0% namun pada tingkat kepadatan tinggi

Laptop nilai errornya 62,5%,
usb Motor DC .
Kanan - kir 5. Pada semua percobaan yang telah dilakukan kamera dapat
Driver mendeteksi objek lingkaran dan robot mengikuti
motor : )
m Dosa pergerakan objek dengan baik.
Kanan - kiri
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Gambar 3 Diagram blok sistem robot
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Gambar 4 Lingkungan gerak robot dan data gerak robot

Bentuk Lingkaran pada Ruang 2D (1) (200).
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