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ABSTRACT

The purpose of the research is to implement a visual system for mobile robot navigation and
develop a system that has an artificial intelligences such as vision. The research methods are, literature
survey and system design via several experiments. The result of this research is, that, the robot can
recognize the sign to turn right and left. Pattern recognition for mobile robot navigation at this research
uses variance technique and momen technique The conclusions of the research are, pattern recognition for
mobile robot navigation using variance technique is better then momen technique. Noise occurs in the
capturde image is minimized using region growing technique and the minimum dimension of the arrow that
can be recognized at a distance of 60 cm between the camera and the object, is 10.8 x 8.3 cm All
experiments were carried out under real illumination condition ranging 20 - 1320 Lux.
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ABSTRAK

Tujuan dari penelitian ini adalah untuk mengimplementasikan suatu sistem visual pada mobile
robot, serta mengembangkan suatu sistem yang memiliki kecerdasan buatan berupa vision. Metode
penelitian yang digunakan adalah kepustakaan dan perancangan sistem. Hasil yang diperoleh dalam
penelitian ini adalah pengenalan arah yang dilakukan oleh mobile robot berupa arah kanan dan Kiri.
Pengenalan pola terhadap simbol untuk navigasi pada mobile robot digunakan teknik variace dan teknik
momen.Kesimpulan dari penelitian ini adalah teknik pengenalan pola menggunakan teknik variance lebih
baik dibandingkan teknik momen, untuk menghilangkan noise pada gambar baik digunakan teknik region
growing, ukuran panah minimum yang dapat dikenali dengan baik pada jarak 60 cm antara kamera dan
objek adalah 10,8 x 8,3 cm. Semua percobaan dilakukan pada kondisi pencahayaan yang real berkisar
antara 20 — 1320 Lux.

Kata kunci: pattern recognition, navigation, region growing, mobile robot
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