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RANCANG BANGUN SISTEM KONTROL DAN
ELEKTRIKAL ROBOTIC PUSHCART PHASE 2

Imansyah Aditya Aminuddin'?, Sonki-Prasetyal;;Gammalia Permata Devi?,
Djoko Nursanto®

YProgram Studi Konsentrasi Rekayasa Industri, Jurusan Teknik:Mesin, Politeknik
Negeri Jakarta, Kampus Ul Depok, 16242

YPT Solusi Bangun Indonesia Thk, Jl. Narogong KM 7, Klapanunggal 16710

imanaminuddin123@gmail.com, sonki.prasetya@mesin.pnj.ac.id, djoko.nursanto@sig.id

ABSTRAK

Efektivitas tools handling dalam industri manufaktur dan distribusi sangat penting
untuk meminimalkan pemborosan waktudan meningkatkan efisiensi operasional.
Pada penelitian ini, penulis mengembangkan dan mengintegrasikan sistem kontrol
untuk Robotic Pushcart yang dirancang untuk memindahkan alat dan material
secara otomatis dalam lingkungan workshop. Fokus utama dari penelitian ini
adalah meningkatkan kemampuan Robotic Pushcart agar tidak hanya dapat
berhenti saat mendeteksi rintangan, tetapi juga dapat melanjutkan pergerakan
menuju titik tujuan dengan sistem pengereman yang terintegrasi. Pengembangan
melibatkan penerapan sensor lane tracking dan sensor jarak pada Robotic
Pushcart, serta pemrograman Python menggunakan Raspberry Pi untuk mengelola
perintah ke motor. Sensor lane tracking digunakan untuk membacajalur yang telah
ditentukan, sedangkan sensor rultrasonic~berfungsi untuk mendeteksi objek
penghalang. Proses ini melibatkan pemrograman dengan OpenCV untuk image
processing, termasuk segmentasi gambar, thresholding, dan deteksi kurva. Setelah
melakukan analisis dan uji coba, sistem.pengereman.dapat diterapkan dengan
akurasi diatas 90% pada objek berukuran 40x67cm dan subjek manusia, namun
masih memiliki “akurasi dibawah 50% ketika melakukan brake pada objek
berukuran 10x12 cm..Sedangkan integrasi antara deteksi objek dan lane detection
tidak dapat dilakukankarena keterbatasan kamera. Program Lane Detection dapat
berfungsi dengan program brake system wamun-memiliki akurasi dibawah 50%
ketika adanya intervensi oleh cahaya lampu dan kualitas kamera. Sensor HC-SR04
tidak bisa looping saat program berjalan dengan lane detection.

Kata Kunci: image processing, lane detection, object detection, tools handling,
Robotic Pushcart, OpenCV, Raspberry Pi, Python
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THE DEVELOPMENT OF CONTROL AND ELECTRICAL
SYSTEM FOR ROBOTIC PUSHCART PHASE 2

Imansyah Aditya Aminuddin'?, Sonki Prasetya!, Gammalia Permata DeviZ, Djoko
Nursanto?

1. Mechanical Engineering Study Program —EVE, Department of Mechanical Engineering, State
Polytechnic of Jakarta, Ul Depok Campus, 16424,
2. EVE Workshop, PT Selusi Bangun Indonesia Tbk. Narogong:Plant.
imanaminuddinl23@gmail.com, sonki.prasetya@mesin.pnj.ac.id, djoko.nursanto@sig.id

ABSTRACT

The effectiveness of tools handling in the manufacturing and distribution industry is crucial

for minimizing time wastage and enhancing operational efficiency. This study focuses on
the development and integration of a control system for a Robotic Pushcart designed to
autonomously transportitools-and materials within.a workshoprenvironment. The primary
aim/ of the research is to enhance the Robotic Pushcart's capability not only to stop upon
detecting obstacles but also to resume movement towards/its target destination using an
integrated braking system. The development.involved the implementation of lane tracking
sensors and distance sensors on the Robotic Pushcart, with programming in Python using
a Raspberry Pi to manage motor commands. The lane tracking sensor is used to read
predefined paths, while ultrasonic sensors are employed to detect obstructing objects. This
process involves programming with OpenCV forvimage processing, including image
segmentation, thresholding, and curve detection. Afier analysis and testing, the braking
system demonstrated over 90% accuracy in stopping for objects sized 40x67 cm and human
subjects, ‘but it showed less than 50% accuracy for objects sized 10x12 em. However,
integration between object detection and-lane detection could.not .be.achieved due to
camera limitations. The Lane Detection programworks with the brake system program but
has less than 50% accuracy when interfered with by lighting conditions and camera
quality. The HC-SR04 sensor could not loop while the program was running with lane
detection.

Keywords: image processing, lane detection, object detection, tools handling,
Robotic Pushcart, OpenCV, Raspberry Pi, Python
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TUGAS AKHIR MAHASISWA PROGRAM EVE, PNJ-PT SOLUSI BANGUN INDONESIA Tbk

BAB I
PENDAHULUAN

EVE Program Narogong adalah salah satu program pendidikan kejuruan
berbasis vokasi yang dibentuk oleh .PT Selusi. Bangun Indonesia Tbk sejak
pertengahan 2005 dan beroperasi.di bawah operasional Narogong Plant sebagai
salah satu program CSR‘PT Solusi Bangun Indonesia Tbk,(Program; 2023).
1.1 Latar Belakang

Tools handling yang' efektif adalah yang paling penting bagian dari
manufaktur'dan distribusi’ operasi. Faktor utama yang dikaitkan,dengan 7ools
Handling yaitu membuang-buang waktu(BalaKrisnan, G.; Kumar, D Mohan;
Vikram C. Jagadeesh; Naveenchandran, 2018).

Material Handling Robot (MHR) adalah robot bergerak yang paling sering
digunakan dalam aplikasi industri untuk memindahkan material di sekitar fasilitas
manufaktur atau gudang. Robot ini1 melakukannya dengan mengikuti penanda atau
kabel di lantai atau dengan menggunakan penglihatan atau laser(Katkar, Sarang A;

Karikatti, Girish; Ladawa, 2015).

Pada kegiatan praktik di EVE Workshop, pengambilan barang atau alat yang
dibutuhkan = untuk = menunjang  Kegiatan “praktik menggunakan sebuah

pushcart/trolley yang digerakan secara manual.

Saat ini kendaraan listrik semakin populer sebagai alternatif untuk bahan
bakar minyak, mengurangi polusi dan emisi gas buang kendaraan bermotor. Karena
polusi udara akan berkurang, penggunaan mobil listrik pasti akan memungkinkan
pengembangan teknologi yang ramah.lingkungan. Industri-baterai dan mobil listrik
di Indonesia sedang berkembang dengan cepat untuk mendukung kebijakan Paris
Agreements dan mengurangi emisi karbon dari sektor transportasi. Pengembangan
kendaraan listrik didorong oleh kemajuan dalam teknologi semikonduktor,
teknologi informasi dan telekomunikasi, dan teknologi kimia(Sudjoko, 2021).
Perkembangan ini memungkinkan pengembangan sistem komunikasi jarak jauh

yang memungkinkan pengiriman dan penerimaan data dalam jumlah besar, cepat,

1
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TUGAS AKHIR MAHASISWA PROGRAM EVE, PNJ-PT SOLUSI BANGUN INDONESIA Tbk

dan dengan durasi baterai yang lebih lama dan lebih efisien daripada motor listrik.
Di tahun 2020, fokus pengembangan kendaraan listrik autonomous muncul, dan
sejumlah negara mulai menguji sistem tersebut. Kendaraan autonomous adalah
wahana transportasi tanpa pengemudi (robot«beroda untuk transportasi manusia)
yang dikembangkan untuk masa.mendatang(Rudiyanto, “Fred Soritua; Sachari,
2020). Salah satu aplikasinya adalah Robotic Pushcart yang digunakan untuk fools

handling secara autonomous.

Dalam hal autonomousgtiavigasi memerlukan pencarian untuk mengetahui'di
mana robot tersebut berada dengan lingkungannya, serta merencanakan bagaimana
cara untuk mencapai titik tujuan. Sehingga untuk mencapai kinerja yang optimal
dan <dependable, diperlukan perpaduan antara sensor, sistem kontrol, dan

algoritme(Shivakumar, 2024).

Kendaraan listrik digerakkan oleh motor listrik menggunakan daya baterai.
Karena transformasi dari motor bakar. menjadi-motor listrik, kendaraan listrik
memiliki kapasitas untuk mengurangi tingkat emisi-global. Hal ini dapat membantu
dalam 'hal transportasi. Penulis sebelumnya telah membuat kendaraan listrik
autonomous yang dapat mengangkut barang seperti pushcart atau trolley, dengan
deceleration automatic sebagai sistem pengendali (Amran et al., 2023). Namun
kekurangannya adalah saat Robotic Pushcart melakukan deceleration, Robotic
Pushcart tidak dapat berjalan/beroperasi kembali setelah obstacle yang dideteksi
dipindahkan dari jangkauan kamera, Robotic Pushcart juga belum memiliki lane
detection sehingga belum bisa berjalan sesuai dengan jalur yang tersedia di area
Workshop. Sehingga pada tugas akhir ini, penulis ingin fokus.mengembangkan
perangkat lunak yang dimana RobotiePushcart.dapatmelakukan deceleration serta

dapat mentrasportasikan tools menujuk titik tujuan.

1.2 Perumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang yang telah diuraikan diatas, rumusan masalah
yang harus diselesaikan adalah membuat Robotic Pushcart memiliki fungsi
tambahan dimana ketika melakukan deceleration, Robopushcart tetap bisa bergerak

menuju titik tujuan.
2
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1.3 Tujuan

1.3.1 Tujuan Umum

Tujuan umum dari tugas akhir ini yaitu dapat mengintegrasikan
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deceleration system dengan sistem kendali‘lainiagar Robotic Pushcart bergerak
dari satu titik berangkat ke titik-tujuan dengan otomatis.
1.3.2 Tujuan Khusus

Tujuan khusus dari tugas akhir ini yaitu:

1. Mengurangi error, pada pembacaan ‘jarak oleh ultrasonic. agar

eyieyer 1abap Niuyaiijod uizi edue)

deceleration system berfungsi secara optimal.
2. Membuat Robotie Pushcart dapat melakukan deceleration serta tetap
bergerak ke titik tujuan dengan lancar;
3. Mengintegrasikan perangkat lunak deteksi objek dan jalur dengan
sensor ultrasonik.
1.4 Batasan Masalah
Pada tugas akhir ini, tidak membahas mengenai:
1. Sistem daya Robotic Pushcart,
2. Sistem mekanik Robotic Pushcart.

1.5 Lokasi

2
)
(]
=
Q
(=
=
T
Q
=]
=
Q.
Q
=
3
(]
=
c
=l
=
Q
=]
=
D
T
(]
=]
=
=5
Q
Q
=]
<
Q
=
Q
S
Q)
-
Q
=
)
OF
=
()
=
=
=
2
(]
Q
(]
=
o
Q
=
Q
=
-
Q

5
)
o
=
Q
[
=
T
(Y
=
=
[
2
[V
(=
=
-
c
=
=
D
T
o
=
=
=
Q
[
=
b
o
=
=
=
.
[
g
T
o
=
o
=
[
=
T
o
=
=
=
Q
=
=
[
<
(Y
3
[
=
T
o
=
=
=
[
=
)
T
(=]
=
[
=
b
[}
=
=
>
[
=
=
=
=
~
()
-
[
(=
=
=
N
[
c
[
=
(7}
[=
[
=3
c
3
[
©n
=
[
=3

Tugas akhir ini dikerjakan padasalahsaturdepartemen di PT Solusi Bangun
Indonesia Tbk yaitu EVE Workshop.
1.6 Metode Penyelesaian Masalah

Metode yang digunakan untuk tugas akhir ini yaitu identifikasi masalah,
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maupun masalah yang.ada.
1.7 Manfaat
Manfaat dari perancangan dan pembangunan Robotic Pushcart yaitu:
1. Bagi pembaca dapat menambah pengetahuan mengenai Robotic Pushcart
2. Bagi pihak EVE dapat mempelajari pengetahuan baru mengenai Robotic
Pushcart.
3. Menjadikan Robotic Pushcart sebagai referensi untuk pengembangan

menuju mobil listrik.
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4. Meningkatkan efisiensi dan efektivitas saat material/tools handling di
EVE Workshop.

1.8 Sistematika Penulisan
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Sistematika penulisan tugas akhir ini sebagai berikut:
1.8.1 Bab I Pendahuluan
Pada Bab Pendahuluan, menjabarkan tentang latar belakang masalah,
rumusan masalah, tujuan, batasan masalah, lokasi, metode penyelesaian

masalah, manfaat, dan sistematika penulisan.
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1.8.2 Bab Il Tinjauan Pustaka

Pada Bab Tinjauan Pustaka, menjabarkan tentang teori mengenai Robotic
Pushcart, komponen elektrikal & kontrol, dan komponen pendukungnya untuk
kelengkapan analisis data.
1.8.3 Bab III Metodologi

Pada Bab Metodologi, menjabarkan tentang metode dan alur yang
digunakan dalam merancang bangun mesin Robotic Pushcart.
1.8.4 Bab IV Pembahasan dan Hasil

Pada Bab Pembahasan dan Hasil, menjabarkan tentang pembahasan pada

proses di Bab III, serta data hasil dari proses.rancang bangun.mesin Robotic
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Pushcart.
1.8.5 Bab V Kesimpulan dan Saran
Pada Bab Kesimpulan dan Saran, penulis melakukan kesimpulan dari hasil

rancang bangun mesin Robotic  Pushcart, dan memberikan saran dari
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pengalaman penulis saat melakukan penelitian.
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BAB YV
KESIMPULAN
5.1 Kesimpulan
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Berdasarkan analisis dan pembahasan yang telah dilakukan, dapat
disimpulkan beberapa hal sebagai berikut:

1. Penggunaan Sensor PING))) Parallax mengalami error ketika melakukan
pembacaan, dimana: sinyal receiver/echo tidak mengirimkan sinyal

kembali ketransmitter/trigger.

2. Modifikasi program untuk sistem pengeréeman menghasilkan operasi

eyieyer Mabap Niuyalijod uizi edue)

motor dengan akurasi rata-rata 99,05% untuk deteksi objek.dengan ukuran
40x67cm dan subjek manusia. Namun memiliki akurasi yang rendah

dibawah 50% untuk deteksi objek dengan ukuran 10x12 cm.

3. Integrasi antara object detection dan lane detection mengalami kendala
karena keterbatasan kamera, sehingga pengujian tidak bisa dilakukan.
Tetapi program Lane Detection dapat menggerakan motor sesuai pada
jalur dengan akurasi 95% saat jalur lurus tanpa adanya intervensi pada
cahaya/sinar lampu dan akurasi hanya +20% pada jalur kurva dengan

adanya intervensi pada cahaya lampu.
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4. Program Lane Detection dapat berfungi dengan program brake system.
Namun, belum bisa berfungsi dengan maksimal karena sensor hanya
berhasil membaca object rata-rata 34x dan.tidak mengalami proses

looping.
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5.2 Saran

Sebagai upaya untuk ‘meningkatkan hasil penelitian=ini dan penerapan
praktisnya, beberapa saran yang dapat diberikan adalah sebagai berikut:

1. Perlunya solusi alternatif lain untuk bisa menggunakan sensor Parallax
pada Robotic Pushcart.
2. Integrasi Program Lane Detection dan Object Detection sehingga bisa

mendeteksi objek dan jalur dengan satu kamera.

71
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filter kamera untuk mengatasi gangguan eksternal terutama pantulan

detection running

3. Mengaktitkan Raspberry Camera V2 Sony IMX219 sehingga program
lane Detection dapat berjalan dengan maksimal serta pengembangan pada
sinar/cahaya.

4. Pengembangan program brake s
72
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LAMPIRAN
Lampiran 1 Program Pengukuran Jarak
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D:\iManez\TUGAS AKHIR\Lampiran\PYTHON CODES\hcO4.py
Page 1 of 1

1 #Libraries

2 import RP1.GPIO as GPIO

3 import time

4

5 GPIO.setwarnings (False)

6

7 #GPIO Mode (BOARD / BCM)

8 GPIO.setmode (GPIO.BCM)

9

10 #set GPIO Pins

11 GPIO_TRIGGER =5

12 GPIO_ECHO = &

13
14 #set GPIO directien (IN / QUT)

15 GPIO.setup (GPIO_TRIGGER, GPIO.CUT)

16 GPIO.setup (GPIC_ECHO, GPIO.IN)

1T

18 def distance():

19 # set Trigger to HIGH
20 GPIO.output (GPIO TRIGGER, True)
2
22 # set Trigger after 0.0lms to LOW
23 time.sleep(0.00001)
24 GPIC.output (GPTO_TRIGGER, False)
25
26 StartTime = time.time (
2] StopTime = time.time ()

28

29 # save StartTime

30 while GPIO.input(GPIOiECHO) == B
A StartTime = time.time()

32

33 4 save time of arrival

34 while GPIO.input (GPIC_ECHO) == 1:
35 StopTime = time.time ()

36

37 # time difference between start and arrival
38 TimeElapsed = StopTime - StartTime
39 # multiply with the sconic sp (34300
40 # and divide by 2, because t

41 distance = (TimeElapsed * 343

42

43 return distance

44

45 def maindis():

46 while True:

47 dis = distance()

43 priot (£" ta dis )
49 time.sleep(0.1)

50

51 if _ name_ ==

52 maindis ()

53

‘yejesew njens uenefui} neje yi1y uesijnuad ‘ueirode] uesjjnuad ‘Yejw|i eAi1e) uesinuad ‘ uenij@uad ‘ueyipipuad uebuuaday yniun efuey uediynbuad ‘e
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Lampiran 2 Program Brake System
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D:\iManez\TUGAS AKHIR\Lampiran\PYTHON CODES\Motor.py
Page 1 of 3

import RPi.GPIO as gpio

2 import time
3 import hc04 as hc
4
5 e¢lass Drivers():
5 def init (self,Dl R EN,D2 R EN,Dl1 L EN,DZ .
=
8 self.D1_ R EN = D1_R EN #pin 2
9 self.D2 R _EN = D2_R_EN #pin
10 self.Dl_L_EN = D1_L_EN #pin 27
1 selt.DQiliEN = D2_L_EN #pin
1 self.D1_RPWM = D1_RPWM #M2Z F

2

13 self.Dl_LPWM = D1_LPWM #M2
14 self.D2 RPWM = D2 _RPWM #M1
15 self.D2 _LPWM = D2 LPWM #M1

16

17 self.GPTO_PARAMETERS () ;

18

18 self.rpwm_Dl1 = gpio.PWM(self.Dl_RPWM,
20 self.rpwm D2 = gpio.PWM(self.D2 RPWM,
21

22 self.lpwm D1 = gpio.PWM(self.Dl_ LPWM,
23 self.lpwm DZ = gpio.PWM(self.D2_ LPWM,
24

25 self.rpwm Dl.start (0}

26 self.rpwm_D2.start (0)

27

28 self.prm_DZ,start(U}

29 self.lpwm Dl.start (0)

30

31

2 def GPIO PARAMETERS (self):

33 gpio.setmode (gpio.BCM)

34 gpio.setwarnings (False)

35 #set all of our pins teo output

36 HEAA AR R R R R

aF #Enable the M2 PINS

38 gpio.setup (se D1_LPWM, gpio.QUT)
39 gpio.setup(se D1_RPWM, gpio.OUT)
40 gpio.setup (se D1 L EN, gpio.OUT)
41 gpio.setup(self.Dl R EN, gpio.OUT)
42

43 #Enable the M1 PINS

44 gpio.setup(self.D2 RPWM, gpio.OUT)
45 gpio.setup(se D2 R EN, gpio.OUT)
46 gplo.setup(se D2_L_EN, gpio.OUT)
47 gpic.setup(self.D2_LPWM, gpic.OUT)
48

49 ¥Enable Reverse & Forward movement
50 gpio.output (se True)

Gl gpio.output (self. True)

52 gpio.output (self. True)

53 gpio.output (sel True)

54

25

56 def Forward(self, speed=0.4,turn=0,t=0):
5% speed *= 80

Fri Jul 26 18:02:13 2024
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D:\iManez\TUGAS AKHIR\Lampiran\PYTHON CODES\Motor.py
Page 2 of 3

28 rarn = 74

59 leftSpeed = speed-turn

60 rightSpeed = speed+turn

Bl

62 leftspeed = max (0, min(leftspeed, 100)})
63 rightSpeed = max (0, min(rightSpeed, 100))
64

65 self. rpwm DI1.ChangeDutyCycle(rightsSpeed)
66 self.lpwm D2.ChangeDutyCycle(leftSpeed)
67 print(leftSpeed, rightSpeed)

68

69 if leftSpeed > O:

70 gpio.output(self.D2_R EN, gpio.HIGH)
71 gpic.output (self.D2_L EN, gpio.HIGH)
72

73 else:

74 gpic.output (self.DZ2_R_EN, gpio.LOW)
73 gplio.output(self.DZ2 L EN, gpio.LOW)
76

s

78 if rightSpeed > 0:

79 gpio.output (self. gpio.HIGH)
80 gpio.output (self. gpio.HIGH)
81

82 else:

83 gpic.output (self.D1_L EN, gpio.LOW)
84 gpic.output(self.Dl R EN, gpio.LOW)
85

86 time.sleep(t)

87

88

89 def nBrake(self, speed=0.2):

g0 speed *= 350

91 self.rpwm_D1.ChangeDutyCycle (speed)

92 self.lpwm D2.ChangeDutyCycle (speed)

93

84 def mBrake(self, speed=0.1):

85 speed: ¥= 50

96 self.rpwm Dl.ChangeDutyCycle (speed)

g7 self.lpwm D2.ChangeDutyCycle (speed)

98 a

R def Stop(self):
100 self.lpwm_D1.ChangeDutyCycle(Q)
101 self.lpwm_ D2.ChangeDutyCycle (0)
102 self.rpwm D1 angeDutyCycle (0)
103 self.rpwm_DZ.ChangeDutyCycle(0)
104
105 def Shutdown(self):
106 self.stop()
107 gpio.cleanup ()
108 print( B ) #Agar
109
110 def Test All (self):
111 while True:
1712 dist = hc.distance()

113 print ( = dist ]
114 if dist < 20:
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© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA
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© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA
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Lampiran 4 Program Colorpick

D:\iManez\TUGAS AKHIR\Lampiran\PYTHON CODES\Colorpick.py
Page 1 of 1

(= JRV-IG S Y. S, B SR TOR S

e e e o e R el
Wl W

31

w

W oW w
o e W N

import cvZ
import numpy as np

framewidth =
frameHeight =
cap = cv2.VideoCapture (1)
cap.set (3, frameWidth)
cap.set (4, frameHeight)

def empty(a):
pass

cv2.namedwWwindow (" )
cv2.resizeWindow ( "
cw2.createTrackbar (
cv2.createTrackbar ("H
cv2.createTrackbar (
cv2.createTrackbar (
cv2.createTrackbar (
cv2.createTrackbar

cap = cv2.VideoCapture( )
frameCounter = 0

while True:
frameCounter +=1

if cap.get(cv2.CAP_PROP_FRAME COUNT) ==frameCounter:

cap.set(cvz.CAPiPRoﬁi?OsiPRAMES,U)

frameCounter=Q

_s img = cap.read()
imgHsv = cv2.cvtColor (img, cv2.COLOR BGR2HSV)

h_min = cv2.getTrackbarPos

( )
h max = cv2.getTrackbarPos | " }
s_min = cv2.getTrackbarPos( ¥ )
s_max = cvZ.getTrackbarPos( ’ )
v_min = cv2.getTrackbarPos( 7 1]
v_max = cv2.getTrackbarPos( & )

print (h min)

lower = np.array([h_min, s_min, v_min])

upper = np.array([h_max, s_max, v_max])
mask = cv2.inRange {imgHsv, lower, upper)
result = cv2.bitwise_and(img, img, mask=mask)

mask = cv2.cvtColor (mask, cv2.COLOR GRAYZBGR)

hstack = np.hstack([img, mask, result])

cv2.imshow ( 1 q', hstack)

if cv2.waitKey({(l) and OxFF == ord( )
break

cap.release()
cv2.destroyAllWindows ()

Fri Jul 26 18:48:25 2024
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N = T © Lampiran S Program Utility
Q -+
g8 x 9o
39 ©vUvYN
§53%s5 3
I
— ,g Q3 -9,. E:- iD:\iManez\TUGAS AKHIR\Lampiran\PYTHON CODES\utlis.py
NQ = ﬁ‘; [V} = |[Page 1 of 2 Sat Jul 27 12:20:36 2024
5 = = % | :
_02 ° g " .U 1 :!.mport cv2
oS 9% 535 ° 2 import numpy as np
=Q 5 Qe — 3
~c ~ 0 C - 4 i
M 3 ‘-L' 3 = - 4 def thresholding(img):
§ c 9o ST () 5 hsv = cv2.cvtColor (img, cv2.COLOR_BGR2HSV)
; 3 ~ c g x & lowerGreen = np.array([12, O
Z*' 3 3 o = 7 upperGreen = np.array([113, 1)
) g 2 (= ; & maskedGreen= cv2.inRange (hsv, lowerGreen, upperGreen)
Q c ?(E‘ 9 return maskedGreen
gsa sy 2 10
= — 5
=33 b = ) 11 | def warping (img,points,w,h, inv=False) :
93 5 3 = Qo 12 ptsl = np.float32(peints)
5@ _ 5': () 3 pts2 = np.flcat32([(0,0],([w,01,[0,h],[w,h]])
= E) Qun =1 14 if inv
o -g -g = % - 15 matrix = cv2.getPerspectiveTransform(pts2,ptsl)
= 3 T = Q 16 else:
g g g c x 17 matrix = cv2.getPerspectiveTransform(ptsl,pts2)
3 Q E: = Q 18 imgWarp = cvZ.warpPerspective (img,matrix, (w,h))
§ g o 5 :" 19 return imgWarp
~ ~3 20
$ ‘g g§ o o1 def nothingia):
S
o 3 S -+ 22 pass
9 Q@ 3L 23
%. 5 g L4 24 def initializeTrackbars(intialTracbarVals,wT=480, hT=240) :
.= 25 cvZ.namedWindeow ( )
=3 e E.
N 2 ;' - 26 cvZ.resizeWindow ( 7
S‘ - S9 27 cvZ.createTrackbar ( ’ i Y ; intialTracbarvals[0],wT//2, nothing)
c g :u .g 28 cv2._.createTrackbar ("H: 7 ; intialTracbarva [1], hT, nothing)
3 § g Q 29 cvZ.createTrackbar ( ; , intialTracbarVals[2],wT//2, a
- = c 3 nothing)
_C‘ - E () 30 cv2.createTrackbar (": i , intialTracbarvals([3], hT, nothing)
[ 31
N
= 2 S o 32 def valTrackbars (wT=480, hT=240):
~ (1] 5 3 33 cv2.namedWindow ( )
Q Q = -~
Q m < c 34 widthTop = cv2.getTrackbarPos ( v ¢ )
Q = E. 3 35 heightTop = cv2.getTrackbarPos ( Y A T I }
E ;- § 5 36 widthBottom = cv2.getTrackbarPos ( e 108 )
= = 5'3 37 heightBottom = c¢v2.getTrackbarPos( ot t ’ )
«w E" ) 38 points = np.float32([(widthTop, heightTop), (wT-widthTop, heightTop),
3' g :U g 39 (widthBottem , heightBottom ), (wI-widthBottom, heightBottom)])
E: g 3 40 return points
o c 41
S E g 42 def drawPoints(img,points):
3 o< 43 for x in range(4):
fo i% 44 cv2.circle (img, (int (points[x] [0]),int(points[x] [1])) .15, (0,0,255),cv2.FILLED)
('] D~ 45 return img
3 T = - h
-+ o x 46
; a g 47 def getHistogram(img,minPer=0.1,display= False,region= 1):
= 48 if region ==
Q <
hel 'g E 49 histValues = np.sum(img, axis=0)
Q 3 50 else:
=)
.g Eg 5 histValues = np.sum(img[img.shapel[0]//regicn:,:], axis = 0)
> @ = 52
L .. 53 maxValue = np.max(histValues)
5 3]
= 54 minValue = minPer*maxValue
= 55
-
; 56 indexArray = np.where(histvalues >= minvalue)
() s
-
(Y
c
-
=)
N
[
[=
Y
=
(7}
c
g
3
[
w
=
o
=
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D:\iManez\TUGAS AKHIR\Lampiran\PYTHON CODES\utlis.py
|Page 2 of 2

# print (intensity)

else: color=(0,0,255)

fo . M NN+ W= N S
g WO W e

intensity// 255 //region))),color,1)

66 cv2.circle (imgHist, (int (basePoint),int (img.shape[0])),20, (0
FILLED)
67 return basePoint, imgHist
€68 return basePocint
69
70
71 def stackImages(scale,imgArray):
72 rows = len(imgArray)
TE cols = len(imgArray[0])
74 rowsAvailable = isinstance (imgArray([0], list)
7 width = imgArray(0] [0].shape[l]
76 height = imgArrayl[0 1.shape[0]
77 if rowsAvailable:
78 for x in range ( 0, rows):
79 for y in range (0, cols):
80 if imgArray([x][y].shape[:2] == imgArray[0][0
81 imgArray[x] [y] = cv2.resize (imgArray([x][y],
scale)
82 else:
83 imgArray[x] [y] = cv2.resize (imghArray([x][y],
1], imgArray (0] [0] .shape[0]),
84 if len(imgArray[z][y].shape)
imgArray(x] [y], cvZ.COLOR_GRAY2BGR)
85 imageBlank = np.zeros((height, width,
86 hor = [imageBlank] *rows
87 hor con = [imageBlank]*rows
88 for x in range (0, rows):
89 hor[x] = np.hstack(imgArray[x])
90 ver = np.vstack(hor)
91 else:
92 for x in range (0, rows):
93 if imgArray[x].shapel:2] == imgArray[0].shapel:2]:
94 imgArray(x] = cv2.resize(imgArrayl[x],
95 else:
96 imgArray([x] = c¢v2.resize(imgArray(x],
0] .shape[0]), None,scale, scale)
97 if len(imgArray[x].shape) == 2: imgArray[x]
¢vZ .COLOR_GRAYZ2BGR)
98 hor= np.hstack (imgArray)
99 ver = hor
100 return ver
101

‘yejesew njens uenefui} neje yi1y uesijnuad ‘ueirode] uesjjnuad ‘Yejw|i eAi1e) uesinuad ‘ uenij@uad ‘ueyipipuad uebuuaday yniun efuey uediynbuad ‘e
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57 basePoint = int(np.average (indexArray))
5:
if display:
imgHist = np.zeros((img.shape[0],img.shape([l],3),np.uint8)

for x,intensity in enumerate (histvValues):

if intensity > minValue:coler=(255,0,2

cv2.line (imgHist, (int(x), int(img.shape[0])), (int(x), int(img.shape[0

(imgArray[0][0].shapel &

imgArray[x] [y] cv2.cvtCelor(

(imgArray[0] .shape[l]

= cv2.cvtColor {imgArray([x],




573 @
$65 T
- . .
N =T =© Lampiran 6 Program Lane Detection
2 o
- U [o gl ) U m
Q= ~F &= ~
59 U VY N D:\iManez\TUGAS AKHIR\Lampiran\PYTHON CODES\LaneDetect.
Y
T O DT G & P!
Q9 5 =] g o] = Page 1 of 2 Fri Jul 26 18:12:38 2024
E:tg "g 'g_m &’I ;'. 1 | import cv2
= 3 -g: .E'% oo -U 2 impert numpy as np
o0 o 3 import utlis
Q9 S5 35
23 5 s@ o A
8-: - g E’ — 5 curvelist = []
a2 - rgval=10
xa o .<_° m (3 avgval=10
Sc 909 7
= AN echw F e . - ey ;
~ m 8 def getCurve (img,display=2):
=3 3 - = g g play
28 p £ — 9
(= . .
D5 = ~Q x 10 imgCopy = img.copy()
Q [ —
) g— Q Em z 14 imgResult = img.copy ()
=5 =3T3 ) A
53332 @ 2
b &9 14 #STEP 1
2 A3 m 15 imgThres = utlis.thresholding (img)
2388, I
Q 16
m?‘: oy % ; 17 4STEP 2
T o -g E = 18 points = utlis.valTrackbars()
g 3 g_:' Q 19 h, w, ¢ = img.shape
< % E_T - 20 imgWarp = utlis.warping(imgThres, points, w, h)
?r = ;2 -+ 21 imgWarpPoints = utlis.drawPoints (imgCopy, points)
2535 ° :
(1) < 23 #STEP 3
= - Fo TR
g Q -‘g E 24 midPoint, imgHist = utlis.getHistogram(imgWarp,display = True,minPer=0.5,region=4)
(E‘ 5 3 w 25 basePoint, imgHist = utlis.getHistogram(imgWarp,display = True,minPer=0.8)
Q — T 26 curveRaw = basePoint - midPoint
N —-:
S 9 {ms) =05 27 print (basePoint - midPoint)
F2 O 28
9 Y = &
> 29 ##STEP 4
c S
7 :,‘ -g -g 30 curveList.appen(‘l(cu:ve}{aw)
1 % g 3 31 if len(curveList)>avgvVal:
_C‘ 5 =0 32 curveList.pop (D)
c = o= 33 curve = int(sum(curvelList)/len(curveList))
>Z3n
2 Q 34
~ F ##STEP 5
2 8 9] 3 35 :# TEP i
- y Q c 36 if display != 0:
§ = 1Y 3 37 imgInvWarp = utlis.warping(imgWarp, points, w, h,inv = True)
e 55 38 imgInvWarp = cv2.cviColor (imgInvWarp,cvZ.COLOR_GRAYZBGR)
; nx' 5.: 39 imgInvWarp[0:h//3,0:w] = 0,0,0
©w 9 40 imgLaneColor = np.zeros_like (img)
£83s = e
5 5 41 imgLaneColor[:] = 0, 255, 0
a: o) ) 3 42 imgLaneColor = cv2.bitwise and(imgInvWarp, imgLaneColor)
Q g % 43 imgResult = cvZ.addWeighted(imgResult, 1, imglaneColor,1,0)
S =3 44 midy = 450
3 S‘fn 45 cv2.putText (imgResult, str(curve), (w//2-80,85),cv2,FONT HERSHEY COMPLEX,2,( @
=} 55 - F55) .3
ol o 255,0,25%),3)
() % c 46 cv2.line (imgResult, (w//2,midY), (w//2+ (curve*3) ,midY), (255
,?.. <) ; cv2.line (imgResult, ((w // 2 + (curve * 3}), midy-25),
,Cr ag ), mid¥+25), (0, 255, 0), 5)
o ? " 48 for x in range(-30, A
o 'g: 49 wl =w // 20
_g = 3 50 cvZ2.line (imgResult, (WwT * x + int(curve//50 ), midy-10),
(= Eu- 51 (WT * x + int(curve//50 ), midy+10), (0, 0, 255), 2)
= ;'m 52 #fps 7 TickFreguenc / (cv2.getTickCount () - timer);
u=
5 °° 53 #cv2 g ext (imgResult, FPS '+striintifps)), (28, 40}, a
= cv2.FONT_HERSHEY SIMPLEX, 1, (230,50,50), 3);
= 54 if display == 2:
-
~ -1 -
2
Q
c
=
=)
N
Q
[=
Q
=
(7}
c
Q
-
c
3
Q
©n
=
Q
=
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D:\iManez\TUGAS AKHIR\Lampiran\PYTHON CODES\LaneDetect.py
Page 2 of 2
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55 imgStacked = utlis.stackImages (0.7
imgLaneColor, imgResult]))

56 cvZ.imshow( 5 ,imgStacked)

57 elif display == 1:

58 cvZ.imshow( t',imgResult)

59

&0 curve=curve/100

6l if curve>l : curve == 1

62 if curve<-1 : curve == -1

63

64 imgThres)

66 fev2. 1 ow('Warp P 1ts', imgWarpPoints)
&7 ' ("Histogram', imgHist)
é8 return curve
€69
70
71 if _ name == ;
g cap = cv2.VideoCapture( )
73 intialTracbarVals = [67,144,0,
74 utlis.initializeTrackbars(intialTracbarvals)
5 frameCounter = 0
76 while True:
77 frameCounter +=1
78 if cap.get(cv2.CAP_PROP_FRAME COUNT) ==frameCounter:
79 cap.set (cv2.CAP PROP_POS FRAMES,0)
80 frameCounter=0
81
82 success, img = cap.read()
83 img = cv2.resize(img, (480,
84 curve = getCurve (img,display=2)
5 print (curve)
86 imshow ("Trackbars"”, img)
7 .imshow ('vid', img)
88 cv2.waitKey (1)
89

7, ([img, imgWarpPoints, imgWarpl, [imgHist,

a

‘yejesew njens uenefui} neje yi1y uesijnuad ‘ueirode] uesjjnuad ‘Yejw|i eAi1e) uesinuad ‘ uenij@uad ‘ueyipipuad uebuuaday yniun efuey uediynbuad ‘e
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Lampiran 8 Program Lane Detection + Motor
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D:\iManez\TUGAS AKHIR\Lampiran\PYTHON CODES\Finalz.py
Page 1 of 1

from SETUPbts impert Drivers
import detect as det

from LaneDetect import getCurve
import cv2
#import web
import webcam

import utlis

#import hc04 as he

Fhbpddaaa Attt AR AR R AR AR R R
motor = Drivers(22,20,27,21,2,4,3,17)

FEHEEA AR AR R AR R R AR R R R e R R
import threading

import time

import signal

import sys

am2

def lanedet():

intialTracbarvVals = [43,95,0,239]
utlis.initializeTrackbars (intialTrackarvals)
while True:

img = webcam.getImg()

curveVal= getCurve(img,1)

sen = 1.3 # SENSI JITY##

maxVAl = 0.5 #max speed

if curveVal>maxVAl: curveVal= maxVal
if curveval<-maxVAl: curveVal= -maxVAl
if curveval>0:

sen = 1.7
curveVal=0

if curveval<0.
else:
if curveval>-0.08: curveval=0

motcr.Forward(0.15, curvevVal#*sen, 0.05)

#cv2.imshow ('image', img)
cv2.waitKey (1)

def brakesys () :
time.sleep(2)
motor.Test All ()

def signal handler(sig, frame):
print ( 7 }

motor.Shutdown () # Assuming you have a Shutdown method in your motor class

sys.exit (0)

if name == ¢
signal.signal (signal .SIGINT, signal_handler
tl = threading.Thread(target=lanedet)
t2 = threading.Thread (target=brakesys)
tl.start ()
t2.start ()

‘yejesew njens uenefui} neje yi1y uesijnuad ‘ueirode] uesjjnuad ‘Yejw|i eAi1e) uesinuad ‘ uenij@uad ‘ueyipipuad uebuuaday yniun efuey uediynbuad ‘e
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Lampiran 9 Data Pengujian Sensor Ultrasonic Dengan Lane Detection#1

Data Hasil Bacaan Sensor Ultrasonic
Dengan Program Lane Detection #1

Distance: 67.90400743484497cm
Move Forward

15.015.0

Distance: 60.71575880050659cm
Move Forward

15.015.0

0

Distance: 57.61229991912842cm
nBrake

10.010.0

Distance: 59.857094287872314cm
nBrake

Distance: 260.8990788459778cm
Move Forward

15.015.0

0

Distance: 57.174789905548096cm
nBrake

10.010.0

Distance: 59.44002866744995cm
nBrake

Distance: 323.52434396743774cm
Move Forward

15.015.0

0

Distance: 58.57318639755249cm
nBrake

10.010.0

Distance: 43.39118003845215cm
nBrake

Distance: 35.87990999221802cm
mBrake

Distance: 47.48823642730713cm
nBrake

0

10.010.0

Distance: 48.92752170562744cm
nBrake

Distance: 42.405760288238525cm
nBrake

Distance: 40.84789752960205cm
nBrake

0

Distance: 70.30009031295776cm
Move Forward

15.015.0

10.010.0

Distance: 48.76805543899536cm
nBrake

Distance: 58.973896503448486cm
nBrake

0

Distance: 19.332218170166016cm
Stop

10.010.0

Distance: 57.93123245239258cm
nBrake

Distance: 16.13062620162564cm
Stop

Distance: 14.544141292572021cm
Stop

0

10.010.0

Distance: 11.072683334350586cm
Stop

Distance: 10.328507423400879cm
Stop

Distance: 6.231451034545898cm
Stop

0

Distance: 9.58024263381958cm
Stop

10.010.0

Distance: 8.823800086975098cm
Stop

Distance: 8.07962417602539cm
Stop

Distance: 7.764780521392822cm
Stop

0

10.010.0

Distance: 8.23909044265747cm
Stop

Distance: 9.253132343292236cm
Stop

Distance: 6.223273277282715cm
Stop

0

Distance: 8.10006856918335cm
Stop

10.010.0

Distance: 8.091890811920166cm
Stop

Distance: 7.339537143707275cm
Stop

Distance: 6.615805625915527cm
Stop

0

10.010.0

Distance: 6.607627868652344cm
Stop

Distance: 6.194651126861572cm
Stop

13




Distance: 6.595361232757568cm

Stop

0
Distance: 14.548230171203613cm

Distance: 8.82788896560669cm
Stop

10.010.0
Stop
Distance: 9.596598148345947cm

Stop
Distance: 9.964597225189209cm
Stop

0
15.015.0

10.010.0

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:
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a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.
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g8 x 9o
Sy o
52 PFs0 3 , _
99 5 3975 = Data Hasil Bacaan Sensor Ultrasonic
3 3e3 3 = _
NQ ‘s E..Q Y] - Dengan Program Lane Detection #2
53 253 - ~
-n T 90 v Distance: 64.53068256378174cm Distance: 9.220421314239502cm
g: g 53 o Move Forward Stop
;_"g e g: — 15.0 15.0 10.010.0
() 3 P~ - 0 Distance: 5.806207656860352cm
g_ -
§: Q § O (1) Distance: 26.925265789031982cm Stop
=3 X cp A~ mBrake Distance: 16.764402389526367cm
3 = St
=25 % 2T =3 10.010. op
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=E BHE ﬁ - 10.010.0 10.010.0
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~ == Y]
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Q s 5Sa mBrake Stop
g 9, %5‘ Distance: 43.18264722824097cm Distance: 6.276428699493408cm
o o E = nBrake SFOD
& 59 Distance: 14.875340461730957cm Distance: 6.260073184967041cm
c S :u _g Stop Stop
w =+ Do 0 0
2223 10.010.0 10.010.0
€5 =0 Distance: 21.511590480804443cm 15.015.0
C x 9o ':.,‘ mBrake
g 2 : Q Distance: 12.131702899932861cm
2 8 ) 2 Stop
< m <E Distance: 11.775970458984375¢cm
o
Nt __3 Stop
E‘ ;" § 5 Distance: 11.416149139404297cm
‘7? 5 i Stop
2552 0
3. 805 10.010.0
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N =T =© Lampiran 11 Data Pengujian Sensor Ultrasonic Dengan Lane Detection #3
-
952 % B
So o
s2 2550 3
90 5 395 —3 . )
ﬁ.g Q '-g g -~ = Data Hasil Bacaan Sensor Ultrasonic
5 3 S _g 3 .A: ~ Dengan Program Lane Detection #3
-n T a0 iy v )
o3 5 33 o Distance: 5.879807472229004cm Stop
g;g - %5,-5‘ — Stop Distance: 5.8675408363342285cm
=3 &<5F 5“ 0 Stop
= ;’_ o @ 10.0 10.0 Distance: 5.8879852294921875cm
= c A S
rE— 3 3 g = Distance: 5.838918685913086cm Stop
%m =R - Stop Distance: 5.528163909912109cm
i
a g_ c :g ~ Distance: 5.879807472229004cm Stop
S0 & L5 2 Stop 0
<2 3 oo (1] Distance: 5.863451957702637cm 10.010.0
asS s ds Q Stop Distance: 5.495452880859375cm
2% x5S¢c (1) 0 Stop
= Shban = -
T 'g g o o 10.0 10.0 Distance: 5.466830730438232cm
233 =] ) Distance: 6.247806549072266¢m Stop
g = g c = Stop Distance: 5.524075031280518cm
3 .3 g,g Q) Distance: 5.87162971496582cm Stop
o g =) =24 Stop ol
T< Bs o Distance: 5.466830730438232cm Distance: 5.528163909912109¢m
m 939 Stop Stop
T3 b g 0 10.010.0
Q s Sw Distance: 5.127453804016113cm Distance: 3.843545913696289cm
Lo 1—’5 Stop Stop
g e 10.0 10.0 Distance: 5.479097366333008cm
g v>3 g Distance: 4.718565940856934cm Stop
€ 233 Stop Distance: 5.4831862449646cm
3 fp' g = Distance: 7.388603687286377cm Stop
= xc3 Stop Distance: 5.470919609069824cm
3 =0
c = g S Distance: 6.247806549072266cm Stop
>>359% Stop Distance: 6.260073184967041cm
P32 0 Stop
< ‘,% %g Distance: 5.495452880859375cm Distance: 5.851185321807861cm
o = 2 Stop Stop
= =7 5 10.0 10.0 Distance: 5.8879852294921875cm
Y Distance: 5.863451957702637cm stop
5= S Stop 0
= 9 TS Distance: 3.9989233016567773cm 10.010.
% g 3 Stop Distance: 5.838918685913086cm
S E g Distance: 5.879807472229004cm Stop
3 8 Stop Distance: 5.8675408363342285cm
o :—, T 0 Stop
T =35 100100 0
E‘ 2 5 Distance: 4.02754545211792cm Distance: 5.8348298072814%4cm
= g5 Stop Stop
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= g' 2 Stop Distance: 6.251895427703857cm
= Distance: 6.321406364440918cm Stop
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Lampiran 12 Flowchart Sensor Jarak
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Lampiran 13 Flowchart Program Camera

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
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Lampiran 14 Flowchart Program Motor

Start class Motor()

X
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=
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Awal ; def_init_(self, RPWM1,RPWM2,L PWM1,LPWM2,R_EN1,L_EN1,R_EN2,L _EN2)

def move(self,speed = 0.5, turn=0,t =0)
def stop(self, t = 0)
def brake(self, t = 0)

[~
J peed* = 100; leftSpeed = speed - turn
turn* = 70; rightSpeed = speed + turn

if leftSpeed > 100 : leftSpeed = 100

elif leftSpeed < 100: leftSpeed = -100

if rightSpeed > 100: rightSpeed = 100
elif rightSpeed < 100: rightSpeed = -100

print (leftSpeed, rightSpeed)

speed = 50; import hcsr04 as hc
dist = hc.distance N

if distance < 40

self.brake()
print (“rem")
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if distance < 20

self.stop()
print("stop™)
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= Lampiran 15 Flowchart Program Lane Detection Part 1
=
(@) import cv2
.a' import numpy as np
=4 import utlis
o
curvelist=[ ]
avgVal = 10

Thres Img imgThres = utlis.tresholding(img)

1

points = utlis.valTrackbars()
Warp Img imgWarp= utlis.warping (imgThres,points,w,h)
) imgWarpPoints = utlis.drawPoints (mgCopy, points)

|

»
>

|

euieyer 1aban yiuwaod inw eydid yeH G

Y . midPoint, imgHist = utlis.getHistogram (imgwWarp, display =True, minPer = 0,5, region = 4
basePoint, imgHist = utlis.getHistogram (imgWarp,display = True, minPer = 0,5)
curveRaw = basePoint - midPoint

print{curveRaw)

Histogram

if len(CurveList) > avgVal

curvelList.pop(0)
curve =
int{(sum(curveList)len(curveList))

- ‘r]l Skip Display I
if display! =0

Avg Value

if display ==

imshow
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if curve > 1:

Lampiran 16 Flowchart Program Lane Detection Part 2
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ROBOPUSHCART PHASE 2

| © 4]

KODE: 0

a ROBOPUSHCART PHASE 2

KODE: 1 KODE : 2 KODE: 3 KODE : 4
a“ E Desain/Perencanaan Implementasi Eksekusi / Operasional Likuidasi
% Kode AKktivitas User Durasi Kode ARtivitas User Durasi Kode| Aktivitas User Durasi Kode AKktivitas User Durasi
-] 1,1 |Studi Literatur & Iman, 1 2,1 |Printing Bracket Zahra 1 3,1 (Menguji Iman 1 4,1 [Maintenance kamera Iman 1
= Observasi Zahra via 3D Print Integrasi Sistem raspi
n Penempatan Program Lane
3] rmMm_ Kamera Detection &
_mlub Object
m Detection
(=7
=] 1,2 |Perhitungan, Zahra 1 2,2 |Fabrikasi Johan, 2 3,2 |Menguji Iman 1 4,2 |maintenance sensor Iman 1
_w Pengukuran & kerangka depan Faizal, Integrasi jarak
R Desain Bracket Robopushcart Farhan, Object
- Kamera8& LCD Zahra Detection &
< Sensor Jarak
.w 1,3 |Perhitungan, Johan, 1 2,3 |Eksekusi Iman, 1 3.3 |Menguji Iman 1 4.3 [maintenance Iman 1
m Pengukuran Zahra Program Object Zahra Program Lane program integrasi
A Kerangka Depan Detection & Lane Detection lane detection dan
wn Robopushcart Detection object detection
2o} 3.4 |Menguji Iman 1
W Program Lane
~ Detection &
- Sensor Jarak
= 1.4 |Pembuatan Iman, 8 2.4 |Eksekusi Iman, 1
< Program Lane Naufal Program Motor Naufal
.v_l... Detection,
=3 Pengembangan
m Program Motor
.nLa dan Object
Detection
. oge . . .
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Aktivitas Durasi

ﬂ AKTIVITAS Pendahulu (Minggu)
1.1.1 |Pengadaan material e ¥ 2
1.1.2 [Desain bracket via Solidwork 1,2 1
1.1.3 |Coding 14 2
2.3.1 |Tes LCD 2,3 1
2.4.1 |Tes Motor 2,4 1
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