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n Penelitian ini merancangbangun model pengukuran jarak dan pengiraan posisi objek yang terlihat oleh kamera stereo yang dipasang pada robot
R I N G I( A S A N beroda Model ini kemudian disebut sebagai grid-edge-depth map dan disingkat GED-map. GED-map dibangun berdasarkan depth map yang disubstitusikan
- e . ‘ ke citra ciri tepi (edge) dan dibagi menjadi beberapa bagian baik secara horizontal maupun secara vertikal sehingga berbentuk seperti kisi- kisi (grid). Depth
map merupakan citra yang setiap pikselnya berisi informasi mengenai jarak dari objek yang dilihat oleh kamera stereo yang digunakan. Depth map diperoleh dari
komputasi disparity map dengan nilai-nilai focal length kamera stereo dan juga jarak antara kamera stereo yang digunakan. Sedangkan disparity map merupakan hasil komputasi dua citra
(kanan dan kiri) yang diakuisisi oleh kamera stereo menggunakan algoritma SAD (sum of absolute difference). Berdasarkan eksperimen yang telah dilakukan, model grid-edge-depth map dan
model keputusan arah gerakan robot berbasis aturan, mampu mengantisipasi terjadinya tabrakan terhadap obstacle secara real-time. Waktu proses sebelum memutuskan arah gerakan adalah
0,09-0,14 detik. Adapun navigasi dianggap berhasil jika robot berhenti di titik tujuan dengan jarak <=50 cm tanpa menabrak obstacle. Jika robot menabrak salah satu obstacle dan atau berhenti
di titik tujuan dengan jarak >50 cm, maka navigasinya dianggap gagal. Akurasi masing-masing skenario dengan 1, 2, dan 3 buah obstacle adalah sebesar 80%, 86,6%, dan 80%. Sedangkan rerata
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kesalahan dalam menentukan jarak objek terhadap robot pada model yang diusulkan adalah sebesar 3,82 cm
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