LAMPIRAN

Program Utama

import cv2
import numpy as np
import serial
import RPi.GPIO as GPIO
if _name__ =='_ main_"
GPI10.setwarnings(False)
kernel = np.ones((5,5),np.uint8)
cap = cv2.VideoCapture(0)
panjang=320
lebar=240
cap.set(3,panjang)
cap.set(4,lebar)
inl=24
in2 =23
en=25
GPI10.setmode(GP10.BCM)
GPI10.setup(in1,GPIO.OUT)
GPI0O.setup(in2,GP10.0UT)
GPI10.setup(en,GP10.0UT)
GPI0.output(inl,GP10.LOW)
GPI10.output(in2,GPIO.LOW)
p=GP10.PWM(en,1000)
kondisinya=0
p.start(100)
final=0
p.ChangeDutyCycle(70)
ser = serial.Serial ('/dev/ttyUSBO0', 115200, timeout=0.05)
ser.reset_input_buffer()

def nothing(x):

pass
cv2.namedWindow('HueComp?)
cv2.namedWindow('SatComp")
cv2.namedWindow('VValComp)
cv2.namedWindow('closing’)
cv2.namedWindow('tracking')

cv2.createTrackbar('hmin', 'HueComp',159,179,nothing)
cv2.createTrackbar('hmax', 'HueComp',179,179,nothing)

cv2.createTrackbar('smin', ‘SatComp',101,255,nothing)
cv2.createTrackbar(‘'smax’, 'SatComp',226,255,nothing)

cv2.createTrackbar('vmin', 'ValComp',84,255,nothing)
cv2.createTrackbar('vmax', 'ValComp',138,255,nothing)

def sortSecond(val):
return val[1]
while True:
nilai=""
if(ser.in_waiting>0):
while ser.in_waiting:
nilai =str(ser.readline())
nilai=nilai.replace(r"\r\n","")
nilai=nilai.replace("b","")
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nilai=nilai.replace("™,"")
if(nilai!=""):
akhir=nilai
if(int(akhir)>200 and int(akhir)<580):
final=int(akhir)
print(final)

buzz=0
GPI0.output(in1,GP10.LOW)
GPI10.output(in2,GP10.LOW)

ser.write(b"m\n")

_, frame = cap.read()

HSV = cv2.cvtColor(frame,cv2.COLOR_BGR2HSV)
Hue,sat,val = cv2.split(HSV)

hmn = cv2.getTrackbarPos('hmin','HueComp")

hmx = cv2.getTrackbarPos(‘hmax','HueComp')

smn = cv2.getTrackbarPos('smin','SatComp?)
smx = cv2.getTrackbarPos('smax’,'SatComp’)

vmn = cv2.getTrackbarPos('vmin','ValComp)

vmx = cv2.getTrackbarPos('vmax',"ValComp’)

hthresh = cv2.inRange(np.array(Hue),np.array(hmn),np.array(hmx))
sthresh = cv2.inRange(np.array(sat),np.array(smn),np.array(smx))
vthresh = cv2.inRange(np.array(val),np.array(vmn),np.array(vmx))
tracking = cv2.bitwise_and(hthresh,cv2.bitwise_and(sthresh,vthresh))
#kebalikan =cv2.bitwise_not(hthresh,cv2.bitwise and(sthresh,vthresh))

dilation = cv2.dilate(tracking,kernel,iterations = 1)
#dilation1 = cv2.dilate(kebalikan,kernel,iterations = 1)
closing = cv2.morphologyEx(dilation, cv2.MORPH_CLOSE, kernel)
closing = cv2.GaussianBlur(closing,(5,5),0)
#closingl = cv2.morphologyEx(dilation1, cv2. MORPH_CLOSE, kernel)
#closingl = cv2.GaussianBlur(closing,(5,5),0)
contours, hierarchy = cv2.findContours(closing,
cv2.RETR_EXTERNAL, cv2.CHAIN_APPROX_TC89 L1)
result = frame.copy()
polygonelist =[]
kanan=[]
kiri=[]
kananrev=[]
kirirev=[]
xkanan=0
xKiri=0
ykanan=0
ykiri=0
#print(“baru™)
for cntr in contours:

perimeter = cv2.arcLength(cntr, True)

epsilon = 0.005*cv2.arcLength(cntr, True)

approx = cv2.approxPolyDP(cntr,epsilon, True)

#print(approx)

polygonelist.append(approx)
cv2.drawContours(frame, polygonelist, -1, (0, 255, 0), 2)
for x in range(0,len(polygonelist)):

for a in range(0,len(polygonelist[x])):

for b in range(0,len(polygonelist[x][a])):
if(x==0):
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kanan.append(polygonelist[x][a][b])
kananrev.append(polygonelist[x][a][b])
elif(x==1):
kiri.append(polygonelist[x][a][b])
kirirev.append(polygonelist[x][a][b])
#for k in range(0,len(kanan)):
# print(kanan[k][1])
kanan.sort(key=sortSecond)
kiri.sort(key=sortSecond)
kananrev.sort(key=sortSecond,reverse=True)
kirirev.sort(key=sortSecond,reverse=True)
for k in range (0,2):
if(k==0):
xkanan=kanan[K][0]
xkiri=kiri[K][0]
ykiri=kanan[k][1]
ykanan=kiri[K][1]
elif(k==1):
if(kanan[k][0]<xkanan):
xkananatas=kanan[k][0]
ykananatas=kanan[k][1]
else:
xkananatas=xkanan
ykananatas=ykanan
if(kiri[k][O]>xKkiri):
xkiriatas=Kiri[k][0]
ykiriatas=kiri[Kk][1]
else:
xKkiriatas=xKkiri
ykiriatas=yKkiri
#print(xkananatas,ykananatas, xkiriatas, ykiriatas)
for k in range (0,2):
if(k==0):
xkanan=kananrev[k][0]
xkiri=kirirev[Kk][0]
ykiri=kananrev[Kk][1]
ykanan=kirirev[K][1]
elif(k==1):
if(kananrev[k][0]<xkanan):
xkananbawah=kananrev[k][0]
ykananbawah=kananrev[k][1]
else:
xkananbawah=xkanan
ykananbawah=ykanan
if(kiri[K][O]>xKkiri):
xkiribawah=Kirirev[Kk][O]
ykiribawah=Kkirirev[Kk][1]
else:
xkiribawah=xkiri
ykiribawah=yKiri
misskiri=int(panjang/2)-xKkiriatas
misskanan=xkananatas-int(panjang/2)
print(misskiri,misskanan,abs(misskanan-misskiri))
posisi="Kanan"
print(kondisinya)
if(abs(misskanan-misskiri)<=100):
posisi="Tengah"
else:
if(misskiri>misskanan):
posisi="Kiri"
kondisinya=1



GPI10.output(in1,GP10.LOW)
GPI10.output(in2,GPIO.HIGH)

else:
posisi="Kanan"
kondisinya=2

GPI10.output(in1,GPIO.HIGH)
GPI0O.output(in2,GPI0.LOW)
if(kondisinya==1 and posisi=="Tengah"):
if(final>340 and final<450):
GPI10.output(inl1,GPIO.LOW)
GPI0O.output(in2,GPI0.LOW)
else:
GPIO.output(in1,GPIO.HIGH)
GPI10.output(in2,GP10.LOW)
print("Balik arah™)
elif(kondisinya==2 and posisi=="Tengah"):
if(final>340 and final<450):
GPI10.output(inl1,GPIO.LOW)
GPIO.output(in2,GP10.LOW)
else:
GPIO.output(in1,GPIO.LOW)
GPI10.output(in2,GPIO.HIGH)
print("Balik arah™)

cv2.putText(frame, posisi, (0,20), cv2.FONT_HERSHEY_SIMPLEX,
0.5, (255, 0, 0), 2, cv2.LINE_AA)

cv2.circle(frame, (int(panjang/2),lebar), radius=2, color=(0, 0, 255), thickness=10)
cv2.line(frame, (int(panjang/2),0), ((int(panjang/2),lebar)), (255, 0, 0), 2)
cv2.ling(frame, (xkananatas,ykananatas), ((int(panjang/2),lebar)), (0, 0, 255), 1)
cv2.line(frame, (xkiriatas,ykiriatas), ((int(panjang/2),lebar)), (0, 0, 255), 1)
cv2.line(frame, (xkananbawah,ykananbawah), ((int(panjang/2),lebar)), (O, 0, 255), 1)
cv2.line(frame, (xkiribawah,ykiribawah), ((int(panjang/2),lebar)), (0, 0, 255), 1)
#cv2.line(frame, (xkanantengan,ykanantengan), ((int(panjang/2),lebar)), (O, 0, 255), 1)
#ev2.line(frame, (xkiritengan,yKiritengan), ((int(panjang/2),lebar)), (0, 0, 255), 1)
#cv2.imshow('HueComp!,hthresh)
#cv2.imshow('SatComp',sthresh)
#cv2.imshow('ValComp',vthresh)
#cv2.imshow(‘closing',closing)
cv2.imshow('tracking',frame)
k = cv2.waitKey(5) & OxFF
if k ==27:

break

cap.release()

cv2.destroyAllWindows()
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Program Arduino Nano

int RPWM = 11,
int LPWM = 3;
intL_EN=2;
int R_EN = 12;
String msg;

unsigned long interval = 1000; // the time we need to wait
unsigned long previousMillis = 0;
void setup() {
I/ put your setup code here, to run once:
Serial.begin(115200);
pinMode(RPWM, OUTPUT);,
pinMode(LPWM, OUTPUT);
pinMode(R_EN, OUTPUT);
pinMode(L_EN, OUTPUT);

digitalWrite(R_EN, HIGH);
digitalWrite(L_EN, HIGH);
¥

void loop() {
/I forward
unsigned long currentMillis = millis();
if ((unsigned long)(currentMillis - previousMillis) >= interval) {
int nilai_sensor = analogRead(A5);
Serial.printIn(nilai_sensor);
previousMillis = millis();

¥

if (Serial.available() > 0) {
while (Serial.available() > 0) {
msg += (char)Serial.read();

¥

if (msg =="m") {
analogWrite(LPWM, 0);
analogWrite(RPWM, 30);
delay(1000);
msg ="";

/I Serial.print("oke");

}

else {
analogWrite(LPWM, 250);
analogWrite(RPWM, 250);
msg ="";

}

}
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Langkah-langkah Menginstal Raspberry Pi

Di bawah ini adalah langkah-langkah untuk menginstal Raspbian Buster OS, yaitu:

a.  Temukan dan buka situs resmi Raspberry Pi. Alamat web atau link ditunjukkan pada

Gambar di bawah ini.

« cC @ 0 a raspberrypi.org R 4 M@0 & =

i Products Blog Downloads Community Help Forums Education Projects Q
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Raspberry Pi 4
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Your tiny, dual-display, desktop computer

X
1 hi 2en more vital We are supporting A{t
Hpp ot sachers, lea ind, ¢ q the lockdown with Learn athome ~ DOnate

b.  Kemudian klik "Unduhan® di bilah menu yang tersedia. Kemudian muncul tampilan

seperti pada gambar di bawah ini.

“ c @ © & hipe)iwees raspberrypi.orglgennoads/ Bl —-2% +om o & =

' Products Blog Downloads Community Help Forums Education  Projects Q

Downloads

Rasphian is our official operating system for all medels of the Raspberry BL
Use Raspberry Pl Imager for an easy way to install Raspbian and other operating
systems to an SD card ready to use with your Raspberry Pi:

Raspberry Pi Imager for Windows
— Raspberry Pilmager far mac0s

- Raspberry i imager for Ubunt

Altematively, use the links below to download OS images which can be manualky
copied to an 50 card
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c.  Kemudian scrol melalui tampilan. Klik menu tool "Raspbian” dengan logo spiral

berwarna merah, seperti terlihat pada gambar di bawabh ini.

“ 3 C @ B -9 Lo @ &

the
copied to an S0 card

Recovery

s possible thatthe 5P| EEPROM has becoms cormupted, To check, remave the
reconnect it If the green LED does nat flash, this indicates that the EEFROM has hec

If you pberry Pi 4wl not boo

he device from power, the

Raspberry. Pilmager provides an easy way to fix this problem, by automatically preparing an S0 card that will reprogram your
EEPROM.

Raspberry Fi 4!

1. Find an 3D card that is empty, or dees not contain any data youwant to keep; it will be completely erased of all data during this

nraeoce

d.  Saat terbuka, Anda akan melihat tiga opsi perangkat lunak dengan fungsi berbeda.
Pada penelitian ini telah terinstall menu “Raspbian Buster with Desktop and Recommended

Software”. Kemudian klik "Unduh ZIP" di menu. Yang bisa dilihat pada gambar di bawah

ni.
0% - @ LB @ =

- cC @ 0 & my rasshenypLorg/downic <pbiah o]

Raspbian Buster with desktop and Raspbian Buster with desktop
recommended software tmage with desktop based on Debian Buster

Image with deskiop and recommandad zaftware
( ) based on Deblan Buster ( )

9470431031672 6008430che280d04d1 BEE £4TL S0T6 5530208041018

Raspbian Buster Lite
Minimal image based o Debian Buster

e.  Setelah diunduh, langkah selanjutnya adalah mengekstrak file di PC, yang kemudian
disalin ke kartu SD 64GB. Sebelum menyalin, kartu SD harus diformat menggunakan

formatter SD seperti yang ditunjukkan pada gambar di bawah ini.
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D SDFormatter V3.1 @

Format yvour drive. All of the data

on the drive will be logt when vou s")”
X

format it.

50, SDHG and SDXG Logos are trademarks of
5D-3C, LLG.

Drve:

Size Wolume Label :

Format Option:

QUICK FORMAT, FORMAT SIZE ADJUSTMENT OFF

J

Setelah memformat dan menyalin ke kartu SD di aplikasi Win32Disklmager, tulis ke file.
Kemudian buka folder "raspbianbusterfull.img" di file tersebut. Kemudian klik “write”

seperti terlihat pada gambar di bawabh ini.

& - | = 3
¥ Win32 Disk Imager - 1.0 L=l ﬁ

Image File Device

_ B/Raspberry PI/Back.p_Raspi Buster/2020-02-13-raspbian-buster -fil.imgl [&5] (G2 =)

Hash

Read Only Alocated Partitions

Progress

R ) oS e

f.  Saat proses write selesai, masukkan kartu SD ke dalam Raspberry Pi. Nyalakan
Raspberry Pi dan sambungkan ke layar monitor, yang terhubung dengan kabel VGA ke
Micro HDMI. Tujuannya untuk mengetahui apakah mekanisme operasi Raspbian Buster

dapat bekerja dengan baik.

Tahapan cara Install Python versi terbaru di Raspberry

petama yang dapat dilakukan adalah mengecek apakah Python default Anda ada pada
Python 3.x atau pada Python 2.x, untuk memastikan hal ini gunakan command sebagai

beriku pada bagian terminal :
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Beberapa hal perlu dilakukan untuk mengubah Python 2.7 menjadi Python 3.6. Hal pertama

yang perlu diperhatikan adalah memastikan bahwa beberapa package dependencies sudah

di-install pada Raspberry Pi. Pastikan dengan menggunakan command sebagai berikut:

Setelah melaksanakan beberapa program tersebut, Anda dapat langsung mengunduh source
code Python 3.6 dari website resmi Python. Source code Python 3.6 yang tersedia berupa
tar.xz sehingga anda perlu melakukan proses unpack. Sebelum mengunduh dengan wget,
pastikan Anda sudah di direktori /tmp/ agar source code yang Anda unduh akan terhapus

secara otomatis setelah reboot.

Setelah Anda berhasil mengekstrak seperti pada Gambar 2, Anda dapat melihat bahwa

source code Python 3.6.4 sudah berada pada /tmp/Python-3.6.4. Untuk melanjutkan proses

instalasi Python 3.6.4, akses direktori Python-3.6.4
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Setelah membuka direktori, ikuti proses ini untuk instalasi Python 3.6.4:

Setelah instalasi Python 3.6, Anda akan melihat bahwa Python default masih seperti Python

sebelumnya, untuk saya Python masih 2.7.13. Untuk mengubah default Python yang

digunakan perlu digunakan updatg-alternéti\ieE. Pertama, Pastikan‘Anda tahu posisi instalasi

N

T

Python 3.6 dan pahwa F},yth‘on 3.6 yan

/4

command ini untuk rr;eﬁgetahui po iéi

=y \
diinstal dapat diakses. Lakukan kedua
)

*

Setelah mengetahui posils" ugldate-alternatives untuk

i
menambahkan Pyt?on*,i rnliat,ifﬂPython. Gambar 3

wﬂ ,\
menunjukkan hasil ﬁglué‘ﬁa& dari cpnfmand‘ﬂﬁtqk mengetahui posisi executable dari

Python2.7, Pythona.5 dan EythonB.ﬁf Tambahkan semua executable Python ini sebagai
" - —_— 4 *-:'*

alternatif dari Python. Setelah mfangetahlui‘ posisi yakni pada /usr/bin/ untuk Python2.7 dan

Python3.5 dan pada /usr/locaﬂbin[;pada_letrlonB.G‘yang ‘baru diinstal. Lakukan proses

penambahan alternatif /usr/bin/python dengan menggunakan command sebagai berikut:
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Langkah-langkah Menginstal Library OpenCV

1.  Pastikan laptop terkoneksi pada internet

2. Masukkan perintah di bawah ini satu persatu

Untuk langkah selanjutnya kitz

- 7_”-,:/_,-_).
RaspiUntuk'Jmemudah .
/s

untuk menyimpan settﬂga atas tekan CTRL-X, pilih Y (yes) kemudian enter.

le sudah bpruf;ah.

o

¥ e s P =
Jangan lupa restart un;uk memastikan sﬁgp fi

% k.

i

—— ]

r"‘—

4. Berikut ikuti langkah di bawah ini satu persatu ¥




i

Proses instalasai paket OpenCV suda dapat mengecek apakah instalasi

berhasil dengan pé]rintah shhi

i

Biasanya pada project com&uter vision dengan OpenCV membutuhkan library tambahan

— ] —
% " . B

o : . .
yakni ‘opencv-contrib-python’. §1lahka1} c_lltambalgcan sekalian.

T - e

Terakhir, kembalikan swap file menjadi bernilai 100

Restart untuk memastikan
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