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KATA PENGANTAR 
 

 

 

engan mengucapkan puji dan syukur kehadirat 
Allah SWT, di mana atas rahmat dan karunia-
Nya Penulis telah dapat menyelesaikan buku 
yang berjudul “ROBOT VISI”.  
 D

Rasa terima kasih penulis ucapkan juga untuk 
Bapak Drs. A. Hadi Arifin, M.Si, selaku rektor Universitas 
Malikussaleh, yang telah memotivasi penulis untuk terus 
menyelesaikan karya ini, istriku Nurlaila, M.Pd dan pihak-
pihak yang telah memberi bantuan dan bimbingan 
sehingga penulis dapat menyelesaikan naskah Robot Visi 
ini, yang tidak dapat disebutkan satu per satu.  

Adapun materi-materi yang dibahas di dalam buku 
ini mencakup: Kehidupan awal robot, Robot interaktif, 
Sensor komputasi, Persepsi, VH construction, Pendeteksi-
an gerakan tubuh, Visual Servoing, Estimasi gerakan 3D 
dari citra stereo, dan Sistem Catadioptric.  

Penulis hanya mengucapkan selamat membaca. 
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