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ABSTRAK 

 

 

SISTEM IDENTIFIKASI KORBAN PADA ROBOT  

KRSRI ITN MALANG DENGAN TEKNIK  

PENGOLAHAN CITRA 

 

FAZZY NUR FITRATUL RAHMAN, NIM: 2112012 

Dosen Pembimbing I: M. Ibrahim Ashari, ST., MT 

Dosen Pembimbing II: Radimas Putra M. D. L., ST., MT 

 

 

Sistem identifikasi korban pada robot KRSRI ITN Malang 

berbasis pengolahan citra bertujuan untuk meningkatkan akurasi 

deteksi korban dalam kompetisi Kontes Robot SAR Indonesia 

(KRSRI). Penelitian ini menggunakan metode K-Nearest Neighbors 

(KNN) untuk membedakan boneka korban dan dummy berdasarkan 

analisis citra digital. Pengujian dilakukan pada berbagai jarak dan 

orientasi objek dengan menggunakan Raspberry Pi dan kamera 

modul sebagai sistem akuisisi data. Hasil penelitian menunjukkan 

bahwa nilai K=5 memberikan keseimbangan terbaik antara akurasi 

dan kesalahan klasifikasi, dengan tingkat akurasi tertinggi sebesar 

100% pada jarak 15 cm dan 20 cm. Namun, akurasi mulai menurun 

pada jarak 25 cm akibat keterbatasan resolusi citra. Sistem ini dapat 

menjadi dasar pengembangan robot SAR yang lebih canggih dalam 

penerapan visi komputer untuk identifikasi objek secara real-time. 

 

Kata Kunci: KRSRI, pengolahan citra, k-NN, Raspberry Pi, 

robot hexapod 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

ABSTRACT 

 

 

ROBOT VICTIM IDENTIFICATION SYSTEM  

AT KRSRI ITN MALANG USING IMAGE  

PROCESSING TECHNIQUE 

 

FAZZY NUR FITRATUL RAHMAN, NIM: 2112012 

Supervisor I: M. Ibrahim Ashari, ST., MT 

Supervisor II: Radimas Putra M. D. L., ST., MT 

 

 

The victim identification system on the KRSRI ITN 

Malang robot based on image processing aims to improve victim 

detection accuracy in the Indonesian Search and Rescue Robot 

Contest (KRSRI). This research employs the K-Nearest Neighbors 

(KNN) method to differentiate victim dolls from dummy dolls based 

on digital image analysis. Testing was conducted at various 

distances and object orientations using a Raspberry Pi and camera 

module as the data acquisition system. The results indicate that a K-

value of 5 provides the best balance between accuracy and 

classification errors, achieving a maximum accuracy of 100% at 15 

cm and 20 cm. However, accuracy declines at 25 cm due to image 

resolution limitations. This system can serve as a foundation for 

developing more advanced SAR robots with real-time computer 

vision-based object identification. 

 

Keywords: KRSRI, image processing, k-NN, Raspberry Pi, 

hexapod robot
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