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Robot melihat? buku in! memaparkan 
konsep-konsep robot melihat berbasis 

sensor untuk 

komputervisi . 
Persepsi terhadap Ilngkungan merupakan 

komponen kunci di dalam robot mobile olomatis, 
dengan memanfaatkan berbagai 
kegunaan ekstraksi berbagai informasi yang 
relevan. Untuk mendukung persepsi, maka sanga! 
diperlukan satu atau lebih sensor yang 
dipasangkan pada struktur robot mobite tersebul 
dan sistem kecerdasan visi. 

Materi yang dibahas dl dalam buku ini 
mencakup: kehidupan awal robot , robot interaktif, 
sensor komputas; , persepsi, vh construction, 
pendeteksian gerakan tubuh, visual selVoing, 
estimasi gerakan 3d dari citra stereo, dan sistem 
catadioptric. 
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One machine can do the work of a hundred c 
men, but no machine can do the wor' 

extraord;1l( 

(Elbert H 

K

ata robot berasal dan bahasa Czech,. 

yang dapat diartikan sebagai kerja. 


Webster mendefinisikan robot sebtl!! 
automatic device that performs functions or 
ascribed to human beings," yang dapat kita 

sebagai suatu perangkat atau alat yang beke~a 
otomatis yang mampu melakukan aktifitas­
menyerupai manusia. Berdasarkan definisi di ata 
peralatan mesin cuci biasa dapat kita kategorikan 

sebuah robot, maka definisi ini tidak dapat men~ 
tikkan apa-apa yang termasuk dalam kategori rob 

kita perlukan suatu definisi yang lebih tepat 

mendeskripsikan robot sebagai sebuah mesin i, 
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