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Teknologi robotik saat ini mengalami kemajuan yang 

sangat pesat. Teknologi robot digunakan untuk 

menggantikan berbagai pekerjaan manusia, seperti 

pekerjaan yang membutuhkan ketelitian tinggi dan 

memiliki resiko tinggi terhadap keselamatan manusia, 

ataupun pekerjaan yang dilakukan berulang – ulang. 

Mobile robot merupakan salah satu jenis robot yang 

banyak digunakan menggantikan pekerjaan manusia 

tersebut. Mobile robot dapat diterapkan dalam beberapa 

aplikasi seperti pemadam kebakaran, pengelompokkan 

barang, pengikut objek, dan robot mobil. 

Mobile robot biasanya disimulasikan dalam berbagai 

variasi lajur, seperti lajur mendaki, lajur menurun, atau 

lajur bergelombang. Dalam melewati lajur tersebut, 

tentunya diperlukan kontrol kecepatan motor untuk 

menyesuaikan robot mengikuti lajur. 

Kemacetan merupakan masalah klasik yang sampai 

saat ini belum ditemukan solusi yang tepat. Hal ini 

disebabkan karena kemacetan lalu lintas dipengaruhi 

banyak faktor, salah satunya faktor pengaturan lampu lalu 

lintas. Pengaturan lampu lalu lintas di Indonesia masih 

PENDAHULUAN 



4 

BAB 

2 

 

 

A. OpenCV Library 

OpenCV adalah suatu Library gratis yang 

dikembangkan oleh developer-developer Intel Corporation. 

Library ini terdiri dari fungsi-fungsi computer vision dan 

API (Application Programming Interface) untuk image 

processing high level maupun low level dan sebagai 

optimasi aplikasi realtime. OpenCV sangat disarankan 

untuk programmer yang akan berkutat pada bidang 

computer vision, karena Library ini mampu menciptakan 

aplikasi yang handal, kuat dibidang digital vision, dan 

mempunyai kemampuan yang mirip dengan cara 

pengolahan visual pada manusia, Karena Library ini 

bersifat cuma-cuma dan sifatnya yang open source, maka 

dari itu OpenCV tidak dipesan khusus untuk pengguna 

arsitektur Intel, tetapi dapat dibangun pada hampir 

semua arsitektur. Saat ini para developer dari Intel 

Corporation telah membuat berbagai macam versi, yaitu:  

1. OpenCV untuk bahasa pemograman C/C++, 

2. OpenCV untuk bahasa pemograman C# (masih 

dalam tahap pengembangan), dan 

3. OpenCV untuk bahasa pemograman Java. 

PERANGKAT SISTEM 
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A. Pengertian Sistem Lampu Lalu Lintas Otomatis 

Sistem pengaturan lampu lalu lintas dikatakan 

baik jika lampu-lampu lalu lintas yang terpasang dapat 

berjalan baik secara otomatis dan dapat menyesuaikan 

diri dengan kepadatan lalu lintas [7]. Gambar 2.1 

merupakan salah satu contoh sistem lampu lalu lintas 

otomatis. 

 

Gambar 2.1 Contoh Sistem Lampu Lalu Lintas 

Otomatis [20] 

SISTEM LALU LINTAS 

OTOMATIS 
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A. Mobile Robot 

Mobile robot merupakan sebuah robot yang dapat 

bergerak dengan leluasa karena memiliki alat gerak 

untuk berpindah posisi. Secara umum dan mendasar 

sebuah mobile robot dibedakan oleh locomotion system 

atau sistem penggerak. Locomotion merupakan gerakan 

melintasi permukaan datar. Semua ini disesuaikan 

dengan medan yang akan dilalui dan juga oleh tugas 

yang diberikan kepada robot. Berikut adalah klasifikasi 

robot menurut jenis locomotion[4]. 

1. Robot berkaki 

Robot berkaki sangat mudah beradaptasi 

dengan medan yang tidak menentu, misalnya untuk 

menaiki tangga. Semua itu tidak lepas dari penelitian 

yang dilakukan dengan meniru gait dari berbagai 

makhluk hidup termasuk juga manusia. Ini juga 

merupakan bagian penting dari riset biologis dan 

biorobotika. Sedangkan untuk melewati medan–

medan yang tidak menentu robot berkaki sangat baik 

dipilih karena robot berkaki lebih mudah beradaptasi 

bila dibandingkan menggunakan roda seperti untuk 

SISTEM KONTROL 

KECEPATAN PADA 

MOBILE ROBOT 
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