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Abstract  

This study uses research methods. The problem in this research is how the monitoring robot detects objects in front 
of it. This study aims to study the monitoring robot detection system using the Image Segmentation method. The 
subjects used in this study were plants on greenhouse farms. While the data collection techniques used are direct 
observation and interviews in the field, The results of this study are an image produced by a camera, then displayed 
on a monitor or cellphone screen so that monitors and farmers can see the results obtained. Then, this camera can 
be used to predict or provide clarity to monitors so they can be analyzed and seen to see whether the plants have 
met the specified time, for example, to see whether the plants are ready to be harvested or whether the plants are 
growing well or not. In addition, this study aims to ease the work of farmers when monitoring during the day if it 
cannot be monitored manually on that day. 

Keywords: detection system, monitoring robot, image segmentation,  

Abstrak 

Penelitian ini menggunakan penelitian riset. Permasalahan pada penelitian ini ialah bagaimana robot pemantau 
mendeteksi objek yang berada didepannya. Penelitian ini bertujuan untuk mempelajari sistem deteksi robot 
pemantau dengan menggunakan metode Image Segmentation. Subjek yang digunakan dalam penelitian ini ialah 
tanaman dilahan pertanian green house. Sedangkan teknik pengumpulan data yang digunakan adalah observasi 
dan wawancara secara langsung di lapangan. Hasil dari penelitian ini adalah sebuah gambar yang dihasilkan oleh 
kamera, lalu ditampilkan pada layar monitor ataupun HP agar para pemantau dan petani dapat melihat hasil yang 
diperoleh. Lalu, kamera ini bisa digunakan untuk memprediksi atau memberikan kejelasan kepada para pemantau 
agar dapat dianalisa dan dilihat apakah tanaman tersebut telah sesuai dengan waktu yang ditentukan, contohnya 
melihat apakah tanaman tersebut siap untuk dipanen maupun melihat tanaman tersebut tumbuh dengan baik atau 
tidak. Selain itu, penelitian ini bertujuan untuk meringankan pekerjaan para petani pada saat melakukan 
pemantauan disiang hari jika pada hari tersebut tidak dapat dipantau secara manual.  

Kata kunci: sistem deteksi, robot pemantau, segmentasi gambar, .  
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1. PENDAHULUAN  

Pertanian modern merupakan pertanian yang 
mengandalkan berbagai peralatan modern dan 
peralatan tersebut diciptakan dengan adanya bantuan 
pendidikan teknologi. Peralatan modern ini bisa 
membuat proses produksi lebih mudah dan 
meningkatkan hasil pertanian yang efektif. Pertanian 
modern sudah dianggap lebih efektif untuk 
meningkatkan hasil panen, sehingga penghasilan dan 
proses operasionalnya para petani menjadi lebih 
meningkat dikarenakan menggunakan peralatan 
pertanian modern tersebut [1]-[8]. 

Pertanian modern ini memiliki tujuan dan manfaat 
untuk kedepannya. Salah satu tujuannya yaitu agar 
Indonesia mencapai negara yang semakin maju. 
Dengan meningkatkannya hasil panen yang dihasilkan, 
maka kehidupan para petani akan lebih makmur dan 
perekonomian masyarakat Indonesia akan semakin 
merata. Pertanian modern ini juga bertujuan untuk 
menggabungkan berbagai konsep pertanian 
konvensional dengan teknologi, sehingga para petani 
Indonesia hidup layak di era modern. Selain tujuan, 
pertanian modern ini juga memiliki manfaat. 
Berdasarkan ilmu pengetahuan di bidang pertanian, 
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pertanian modern memiliki banyak manfaat, yaitu 
meningkatkan nilai ekspor, meningkatkan sektor 
agrobisnis, dan membentuk sistem pertanian terpadu 
diantaranya dengan teknologi robot [9]-[13]. 

Pada pertanian modern ini, dalam melakukan 
kegiatannya sudah pasti memiliki peralatan yang maju 
agar bisa mewujudkan seluruh tujuan yang ada. 
Peralatan tersebut meliputi sensor tanah dan tanaman, 
drone, traktor otonom, dan lain-lain. Setiap peralatan 
tersebut, memiliki tujuan dan manfaatnya masing-
masing dalam bidangnya, salah satu contohnya yaitu 
robot pertanian atau agribot [14]-[22] 

Robot memiliki berbagai fungsi yang bekerja 
secara otomatis ataupun semi otomatis. Hal ini dapat 
membantu memudahkan manusia dalam berbagai 
macam aspek, termasuk di bidang pertanian. Robot di 
bidang pertanian telah berkembang sejak beberapa 
tahun terakhir, bahkan penggunaanya kini semakin 
meningkat di berbagai negara. Penggunaan robot ini 
dinilai sangat efektif dan efisien dalam kegiatan para 
petani tersebut. Robot memiliki berbagai macam fungsi 
yang telah diatur untuk membantu kegiatan petani 
diberbagai kegiatan, salah satu contohnya yaitu robot 
pemantau. Robot tersebut seringkali dilengkapi dengan 
kecerdasan buatan yang mampu meningkatkan 
performa robot tersebut [23]-[34]. 

Robot pemantau merupakan robot yang berguna 
untuk meringankan pekerjaan bagi para petani dalam 
melakukan kegiatan. Robot pemantau memiliki fungsi 
yaitu mengawasi dan menjaga kondisi tanaman apakah 
tanaman tersebut dalam keadaan yang aman dan siap 
untuk dipanen pada masanya. Robot ini dirancang 
bergerak menggunakan roda agar dapat mengelilingi 
lahan pertanian dengan leluasa melewati jalur yang 
biasa digunakan oleh para petani tersebut. Robot 
pemantau ini memiliki sistem semi otomatis, yang 
berarti pada pengaturan gerak robotnya dilakukan 
secara manual dan untuk sistem seperti sensor, kamera, 
dan yang lainnya diatur secara otomatis. Terdapat 
bagian yang penting pada robot ini, yaitu dikameranya. 
Kamera pada robot ini sangat membantu dalam 
pengawasan dan pemantauan disaat robot tersebut 
digerakkan mengelilingi lahan pertanian. Untuk 
kamera yang telah terpasang pada robot, itu 
menggunakan Image Processing dalam mengolah 
datanya.  

Image processing atau bisa disebut pengolahan 
citra merupakan metode yang dilakukan untuk 
mengoperasi beberapa gambar agar mendapatkan 
gambar yang lebih baik atau untuk mengekstrak 
beberapa informasi yang berguna dari gambar tersebut 
[34]-[39]. Pada image processing ini memiliki 
beberapa macam metode dalam melakukan proses 
pengolahan datanya, salah satu metode itu adalah 
Image Segmentation. 

Image segmentation merupakan proses 
pemberian label ke setiap piksel dalam gambar 
sedemikian rupa sehingga piksel dengan label yang 
sama memiliki karakteristik tertentu, sehingga 

membuat gambar lebih mudah dianalisis [6]. Metode 
ini dipakai dikamera pada robot pemantau tersebut, 
sehingga dalam pemantauan kamera tersebut 
menghasilkan gambar yang lebih mudah dibaca atau 
dilihat dalam melakukan perbedaan jika terjadinya 
suatu hal yang baik maupun yang tidak diinginkan. 

2. METODE PENELITIAN 

Dalam penelitian ini, peneliti melakukan sebuah 
kegiatan pelaksanaan yang berguna untuk 
menunjukkan langkah-langkah dalam pembuatan alat 
agar alat tersebut sesuai dengan rencana. Berikut 
merupakan langkah-langkahnya : 

2.1   Blok Diagram 

Blok Diagram merupakan suatu bagian yang 
penting dalam perancangan pembuatan robot 
pemantau, karena disini dapat memberikan gambaran 
umum mengenai bagaimana komponen-komponen 
tersebut saling terhubung untuk mencapai tujuan 
keseluruhan sistem. 

 

 
Gambar 1. Blok Diagram 

 
Cara kerja robot pemantau ini dijelaskan melalui 

blok diagram pada Gambar 1. Dapat dilihat bahwa 
dengan menggunakannya blok diagram tersebut suatu 
sistem akan lebih terarah dan dapat difungsikan dengan 
baik agar bisa memenuhi tujuan yang sesuai dengan 
keinginan.  

Untuk penjelasan komponen pada blok diagram 
sebagai berikut :  
1. Panel Surya 

Alat ini berguna untuk mengubah energi cahaya 
menjadi energi listrik. Panel surya ini memakai 
tegangan 12V, karena sesuai dengan kebutuhan yang 
dipakai untuk menghidupkan komponen-komponen 
robot tersebut. 
2. ESP32-CAM 

ESP32-CAM merupakan salah satu 
mikrokontroler yang memiliki fasilitas tambahan 
berupa bluetooth, Wi-Fi, kamera, bahkan sampai ke 
slot mikro SD. Alat ini biasanya digunakan pada 
projek IoT (Internet of Things) yang membutuhkan 
fitur kamera.  
3. Arduino Mega2560 
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Arduino Mega2560 merupakan board elektronik 
yang dikembangkan berbasis mikrokontroler 
Atmega2560. Mega2560 ini dipakai untuk mengatur 
kinerjanya beberapa komponen yang terdapat pada 
dalam robot tersebut.  
4. HC-SR04 

HC-SR04 merupakan sensor ultrasonik yang 
fungsinya mengubah bunyi menjadi besaran listrik 
ataupun sebaliknya. Sensor ini dipakai agar robot yang 
digunakan tersebut tidak menabrak benda yang ada di 
depannya pada saat bergerak. 
5. Voltage Sensor 

Voltage Sensor merupakan sensor yang membaca 
nilai tegangan suatu rangkaian. Sensor ini dipasang 
berguna untuk membaca tegangan robot pada saat 
dalam keadaan hidup. 
6. Current Sensor 

Current Sensor merupakan sensor yang membaca 
nilai arus. Sensor in dipasang agar dapat diketahui 
apakah arus yang keluar sesuai dengan pada saat 
pemakaian. 
7. Driver L298N 

Driver L298N merupakan pengatur gerak dan 
kecepatan putaran motor DC pada saat robot tersebut 
bergerak. 
8. Motor DC 

Motor DC merupakan perangkat yang mengubah 
energi listrik menjadi kinetik atau gerakan. Motor DC 
ini menghasilkan sejumlah putaran yang biasanya 
dikenal RPM (Revolution per minute). 
9. Modul Relay 

Modul Relay merupakan suatu perangkat yang 
beroperasi berdasarkan prinsip elektromagnetik untuk 
menggerakan kontaktor. Komponen ini berguna untuk 
mematikan aliran pada saat telah terbacanya kelebihan 
arus atau tegangan. 
10. ESP8266 

ESP8266 merupakan perangkat yang membantu 
kinerja gerak robot agar dapat digerekan melalui alat 
bantu seperti Handphone atau yang lainnya. 
11. Wi-Fi 

Wi-Fi merupakan suatu perangkat yang 
mendukung agar suatu komponen yang diperlukan 
bisa berjalan dengan lancar. 

 
2.2   Skema Rangkaian 

Skema rangkaian merupakan desain gambar yang 
digunakan peneliti untuk menghubungkan setiap 
komponen yang ada. Seperti yang ditunjukan pada 
Gambar 2.  Pada gambar 2, dapat dilihat bahwa 
dirancangannya sebuah skema rangkaian sebelum 
melakukan kegiatannya secara langsung, itu akan 
mempermudah peneliti untuk mengecek apakah 
rangkaian yang akan dipakai tersebut sudah siap dan 
berjalan dengan baik. 

 

 
 

Gambar 2. Skema Rangkaian 
 

3.  HASIL DAN PEMBAHASAN 

Pada hasil dan pembahasan ini, peneliti 
menggunakan metode deteksinya yaitu Image 
Segmentation. Berikut metode pada penelitian yang 
dibuat : 

 

 
 

Gambar 3. Metode Deteksi 
 

Pada gambar 3 merupakan tampilan sebuah hasil 
dari kamera dimana wilayah gambar ( benda + barang ) 
dianggap sebagai objek dengan jenis yang sama 
dianggap sebagai satu label, jika melihat gambar seperti 
contoh, semua mobil objek atau orang berbagi warna 
yang sama dan diberi label yang sama. 

 

 
 

Gambar 4. Metode Deteksi 
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Gambar 4 merupakan suatu hasil objek yang terdiri 
dari beberapa orang dan mobil, kemudian hasil deteksi 
tersebut diberikan label secara terpisah dan segmen 
tanpa instance kecuali yang tidak dilabel itu 
diabaikan. Jika melihat gambar seperti contoh, setiap 
orang atau mobil diberi label dengan warna berbeda. 

Pada hasil dan pembahasan ini juga, peneliti 
menjelaskan hasil dari alat yang telah dilakukan 
observasi dan percobaan secara langsung dilapangan. 
Sebelumnya peneliti merancang sebuah robot yang 
menggunakan kamera sebagai alat bantu pada 
penelitian ini. Berikut gambar desain robot yang dibuat:  

 
 

Gambar 5 . Bagian Kanan Robot 
 

 
 

Gambar 6. Bagian Depan Robot 

 

 
 

Gambar 7. Bagian Kiri Robot 

 

 
 

Gambar 8. Bagian Belakang Robot 

 

 

 

 

 

 
 

Gambar 9. Bagian Atas Robot 

 
Setelah dilakukannya pembuatan robot, langkah 

selanjutnya ialah percobaan pada kamera yang terletak 
pada robot. Berikut merupakan gambar hasil dari uji 
coba tersebut: 

 

 
 

Gambar 10. Percobaan Kamera 

 
Pada Gambar 10 merupakan gambar yang 

dihasilkan oleh kamera pada saat peneliti melakukan 
percobaan pertama. Digambar ini kamera tersebut 
dipakai untuk melakukan pemantauan tanpa adanya 
perintah untuk deteksi tanaman yang akan dituju. 

 

 
 

Gambar 11. Kamera Sebelum Mendeteksi 

 
Pada Gambar 11 merupakan gambar yang dipakai 

peneliti untuk melakukan uji coba kamera sebelum 
digunakannya sebuah metode Image Segmentation. 
Dapat dilihat bahwa belum ada perbedaan dari hasil 

Roda 

Distance 
Sensor 

Camera 

Motor DC 

LCD Solar 
Panel 
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sebelumnya dimana masih belum mendeteksi tanaman 
apa yang harus dideteksi. 

 

 
 

Gambar 12. Mendeteksi Daun dan Cabai 

 
Pada gambar 12 merupakan gambar yang 

dihasilkan kamera setelah menggunakan metode Image 
Segmentation. Kamera tersebut mendeteksi daun dan 
cabai yang telah diatur terlebih dahulu sebelumnya. 
Peneliti mengujicobakan cabai sebagai bahan untuk 
melihat perbedaan antara menggunakan metode Image 
Segmentation dan tidak menggunakannya. 

 

 
 

Gambar 13. Mendeteksi Cabai 

 
Pada Gambar 13 merupakan gambar yang 

dihasilkan oleh kamera setelah menggunakan metode 
Image Segmentation. Hasil dari ujicoba tersebut 
memberikan sebuah perberbedaan, dimana sebelum 
menggunakannya metode Image Segmentation kamera 
tidak mendeteksi apapun, sedangkan pada kamera yang 
sudah menggunakan metode Image Segmentation, 
cabai tersebut dapat terdeteksi dengan jelas.  

Gambar 12 dan Gambar 13 memiliki perbedaan 
dimana dengan objek yang sama tetapi berbeda hasil 
yang dideteksi. Hasil tersebut bisa diatur sesuai dengan 
objek apa yang ingin diambil. 

4.   KESIMPULAN 

Kesimpulan dari penelitian ini ialah dengan 
menggunakannya metode Image Segementation 

tanaman yang menjadi objek penelitian tersebut dapat 
terlihat dengan jelas pada kamera. Hal ini dapat 
membantu para petani untuk melihat kapan tanaman 
tersebut dapat dipanen dengan waktu yang tepat. Untuk 
kendala terdapat pada penggunaan daya yang banyak, 
sehingga kapasitor lebih cepat habis ketika dihidupkan.  

Saran untuk penelitian selanjutnya, 
menggunakan penyimpanan kapasitor yang lebih besar 
atau menggunakan baterai yang tahan lama. 
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