UNIVERSITAS
GADJAH MADA

Rancang Bangun Sistem Pendeteksi ARTag sebagai Landasan Pacu AR.Drone Menggunakan
Platform ROS

(Robot Operating system)

ARIESTYO RAHARDIAN, Bakhtiar Alldino Ardi Sumbodo, S.Si., M.Cs.

Universitas Gadjah Mada, 2016 | Diunduh dari http://etd.repository.ugm.ac.id/

DAFTAR ISI

HALAMAN JUDUL .....ooiiiiiiiiiie ettt [
HALAMAN PENGESAHAN........cci ittt i
PERNY ATAAN. ... oottt ettt bbbttt b e bbbt ii
KATA PENGANTAR ..ottt sttt nee s iv
DAFTAR TSI ... bbbt Vi
DAFTAR GAMBAR ..ottt ettt re et viii
DAFTAR TABEL .....ooiiiiiiiiee ettt IX
INTISARI ..ottt st st reereeneene e nes X
ABSTRACT .ttt bbb bttt e Xi
BAB T PENDAHULUAN ......ooiii et 1
1.1 Latar BelaKang ........cooooiiiiiiiiieie e 1
1.2 RUMUSAN MaSalaN........cccooiiiiiiieecicceec e 2
1.3 Batasan Masalah ... 2
T4 TUJUBN 1.t bbb 2
L5 IMANTAAL ... s 2
1.6 Metodologi Penelitian...........ccooeiiiiniiiiiiieee e 2
1.7 Sistematika PenuUlISaN .........ccoeeieiiiiiisesieee e 4
BAB II TINJAUAN PUSTAKA ...ttt 5
BAB IIT LANDASAN TEORI ..ottt 8
3.1 Pengolahan Citra Digital..........ccccoooiiiiiiiiiic e 8
3.2 DeteKSi ODJEK....cviiiiiii e 8
3.3 Color Thresholding.......c.ccoiiiiiiie e 8
3.4 IMAgEe MOMENTS ......ooiiiiiiieiie e 9
3.5 ARTAG o 10
3.6 OPENCYV Lo 11
3.7 Robot Operating System (ROS) .........ccooiiiiiriniiieesc e, 12
3.8 ROSDAG. ..t veerierieie ettt 12
3.9 Parrot AR.DIONE .....ooiiiiiiii et 12
BAB IV ANALISIS DAN PERANCANGAN SISTEM ....cococoiiiiieiiiicieeeen 14
4.1 Rancangan Sistem Secara Keseluruhan ............ccccoeovvvvvieniviiesiennnn, 14
4.2 Rancangan Pengoperasian Robot Operating System (ROS).............. 16
4.3 Rancangan Perangkat Lunak.............c.cooiiiiiiiienenc s 18
4.3.1 Rancangan Pembuatan Objek Berupa ARTag........c.cceeveernnenn 18
4.3.2 Rancangan Pendeteksian ARTAG ......cccoererenerenieninieeeienes 20
4.3.3 Rancangan Pendaratan AR.Drone di Atas ARTag ..........c....... 21
4.4 ReNCANA PENQUITAN ......iiiiiiieiieieiesie et 24
BAB V IMPLEMENTASI . ....ooiiititeee et 26
5.1 Implementasi Pengolahan Citra Digital ..........ccccoceveiiiiiciiniceen, 26
5.1.1 Implementasi Proses Pembuatan ARTag........ccccevvvneererennnnnn 26
5.1.2 Implementasi Proses Pendeteksian ............cccooevviieneernsinnnnnn 28
5.2 Implementasi Robot Operating System (ROS) ........cccoceeveveeiciinnnen, 31
5.2.1 Implementasi Menggunakan ROS ............cccociiiinininieienn, 31

5.2.2 Mengoperasikan Program dan Menghubungkannya pada
ARDIONE ..ot 34

Vi



UNIVERSITAS
GADJAH MADA

Rancang Bangun Sistem Pendeteksi ARTag sebagai Landasan Pacu AR.Drone Menggunakan
Platform ROS

(Robot Operating system)

ARIESTYO RAHARDIAN, Bakhtiar Alldino Ardi Sumbodo, S.Si., M.Cs.

Universitas Gadjah Mada, 2016 | Diunduh dari http://etd.repository.ugm.ac.id/

5.3 Implementasi PENQUJIAN..........ccoiiiiiiiiicineee e, 35
BAB VIHASIL PENELITIAN DAN PEMBAHASAN .....cccccooviiiee e 40
6.1 Pengujian Waktu Komputasi Program Pendeteksian ARTag pada
Kondisi Statis dan DINamisS.........cccccueeieeniiiniienesie e 40
6.2 Pengujian Performa Pendeteksian ARTag terhadap Ketinggian
AR.Drone pada Kondisi Statis dan Dinamis ...........ccoccoeervvrienieienn. 42
6.3 Pengujian Performa Pendeteksian ARTag Terhadap Sudut
Kemiringan Antara AR.Drone dengan ARTag........ccooevervvreeiveeenne 45
6.4 Pengujian Performa Pendeteksian ARTag Terhadap Intensitas
CANAYA ..o 47
6.5 Pengujian Penyesuaian Pola Gerak AR.Drone...........ccoccoevvvvneeennen, 49
6.6 Pengujian Misi Pendaratan ...........cccoceveiinininieienene e 53
BAB VII PENUTUP ..ottt 59
7.1 KESIMPUIAN ... 59
T2 SAFAN ..ot 59
DAFTAR PUSTAKA ..ottt ettt 60

vii



