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MOTTO 

 Mata dikatakan berguna jika digunakan untuk melihat hal yang baik 

 Hasil akhir hanyalah imbalan dari sebuah proses 

 Ilmu yang tidak diamalkan,bagaikan pohon yang tidak berbuah 
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ABSTRAKSI 

Teknologi di bidang robotika sekarang ini telah berkembang dengan pesat  

dan sangat luas, terbukti dangan sudah diaplikasikannya robot pada banyak 

bidang. Adanya perkembangan teknologi tersebut menuntut munculnya suatu 

inovasi dari robot agar dapat lebih bermanfaat, salah satunya sebagai sistem 

keamanan. Pada  skripsi  ini,  telah  dibuat sebuah robot yang terintegrasi bernama 

Cambot.  

Cambot adalah sebuah robot yang memiliki kemampuan mencari, 

mendektesi, dan menangkap adanya gerakan dari suatu objek. Cambot merupakan 

sebuah aplikasi dari ilmu  Computer Vision  dengan menggunakan metode yang 

ada dalam bidang  Image Processing. Cambot dilengkapi sebuah kamera webcam  

yang berfungsi sebagai mata yang memungkinkan robot mampu mendektesi dan 

menangkap adanya gerakan dari suatu objek.   

Selain itu, Cambot juga dilengkapi dengan dua buah motor servo yang 

dapat berputar  dengan  ke arah kanan-kiri dan ke arah atas-bawah  untuk 

menggerakkan kamera agar tetap mengarah ke target. PC  sebagai otak Cambot 

bertugas mengolah citra  yang masuk, mengambil keputusan, serta 

memerintahkan ke rangkaian kontrol untuk menggerakkan bagian-bagian robot 

sesuai dengan  kondisi target. Diharapkan Cambot dapat bermanfaat sebagai 

sebuah sistem keamanan dengan tingkat ketelitian yang tinggi.  

 

Kata Kunci : Cambot, robotika, computer vision, image processing, 

webcam,motor servo.  
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ABSTRACT 

Technology in the field of robotics today has grown rapidly and is very 

extensive, has proven view of the implementation of robots in many areas. Robots 

can also replace work that can not be done by humans. The development of these 

technologies requires the emergence of an innovation of robots can be more 

useful, one of them as a security system. In this thesis, has created an integrated 

robot named Cambot.  

Cambot is a robot that has the ability to search, mendektesi, and capture 

the movement of an object. Cambot is an application of the science of Computer 

Vision using existing methods in the field of Image Processing. Cambot has a 

camera that serves as an eye, the robot is able to detect and capture the 

movementof an object.  

In addition, Cambot also equipped with two servo motors that can rotate 

to the right-left and up-down direction to move the camera to keep their eyes on 

the target. PC as image processing brain of Cambot  is  incoming charge, make 

decisions, and ordered to the control circuit to drive the robot parts in 

accordance with the conditions of the target. Cambot expected to be useful as a 

security system with a high degree of accuracy.  

  

Keywords  : Cambot, robotics, computer vision, image processing, webcam, servo 

motors.


	HALAMAN JUDUL
	HALAMAN PERSETUJUAN
	HALAMAN PENGESAHAN
	MOTTO 
	KATA PENGANTAR
	DAFTAR ISI 
	DAFTAR TABEL 
	DAFTAR GAMBAR 
	ABSTRAKSI 
	ABSTRACT 
	BAB I 

PENDAHULUAN 
	1.1  Latar Belakang 


