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ABSTRAK 

PERANCANGAN SISTEM PENGENALAN OBJEK PADA HUMANOID 

ROBOT SECARA REAL TIME BERBASIS DEEP LEARNING 

(M Yevandry Maristratama, 03041181823007, 2023, 55 Halaman ) 

 

Perkembangan robot masa kini sangat cepat bahkan ada robot yang memiliki 

bentuk serta kemampuan yang sangat mirip dengan manusia, seperti berinteraksi 

sama manusia, serta kemampuan mengenali objek objek yang ada di sekitar robot. 

Pengenalan objek yang dilakukan oleh robot biasanya menggunakan bantuan 

camera. Namun, pada saat ini pengenalan objek yang dilakukan belum 

direalisasikan secara realtime pada humanoi robot. Sehingga, pada penelitian ini 

akan dikembangkan sistem pengenalan objek yang ada disekitar robot khusunya 

di laboratorium sistem kendali dan robotik kampus unsri indralaya. Algoritma 

yang di pakai pada penelitian ini yaitu menggunakan algoritma Convolutional 

Neural Network ( CNN ) menggunakan medel ssd_mobilenet_v1_pets. Pada 

penelitian ini objek yang dideteksi terbagi menjadi 12 kelas, tas, buku, botol, kursi, 

pintu, telur, laptop, gelas, manusia, meja ,papan tulis, dan jendela. Data yang 

digunakan untuk pengenalan objek adalah data primer yang diambil pada 

laboratorium Teknik Kendali dan Robotika, dimana pada percobaan ini 

menggunakan 15.000 data training dan 4000 sebagai data uji. Ada dua kali 

percobaan pada penelitian kali ini yaitu pengenalan objek pada jarak dekat satu 

meter dan pengenalan objek pada jarak jauh dua meter. Hasil penelitian 

menunjukkan akurasi pada percobaan simulasi 60% dan 100% pada epoch 200 

dan epoch 500. Kemudian akurasi pada kondisi Real Time sebesar 60% pada jarak 

dekat dan 90% pada jarak jauh. Hal ini menunjukkan bahwa algoritma 

Convolutional Neural Network ( CNN ) menggunakan model 

ssd_mobilenet_v1_pets  memiliki performansi yang baik dalam sistem 

pengenalan objek sekitar humanoid robot  

Kata-kata kunci: Humanoid robot, convolutional neural network, akurasi, 

deteksi dan pengenalan objek. 
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ABSTRACT 

DESIGN OF OBJECT RECOGNITION SYSTEM ON REAL TIME 

HUMANOID ROBOTS BASED ON DEEP LEARNING 

(M Yevandry Maristratama, 03041181823007, 2022, 55 Pages) 

 

The development of today's robots is very fast, there are even robots that have 

shapes and abilities that are very similar to humans, such as interacting with 

humans, as well as the ability to recognize objects around the robot. Recognition 

of objects carried out by robots usually uses the help of a camera. However, at 

this time the object recognition has not been realized in real time on humanoid 

robots. So, in this study, an object recognition system will be developed around 

the robot, especially in the control system and robotics laboratory at the Unsri 

Indralaya campus. The algorithm used in this research is using the Convolutional 

Neural Network (CNN) algorithm. In this study, the objects detected were divided 

into 12 classes, namely bags, books, bottles, chairs, doors, eggs, laptops, glasses, 

people, tables, blackboards, and windows. The data used for object recognition is 

primary data taken at the Control and Robotics Engineering laboratory, which in 

this experiment uses 15,000 training data and 4,000 as test data. There were two 

experiments in this study, namely object recognition at a close distance of one 

meter and object recognition at a distance of two meters. The results showed that 

the accuracy in the simulation experiment was 60% and 100% at epoch 200 and 

500. Then the accuracy in real time conditions was 60% at close range and 90% 

at long distance. This shows that the Convolutional Neural Network (CNN) 

algorithm using the ssd_mobilenet_v1_pets model has good performance in object 

recognition systems around humanoid robots. 

Keywords: humanoid robot, convolutional neural network, accuracy, object 

detection and recognition. 
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lBAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang  

 lSaat lini lteknologi  lterus lberkembang lsesuai ldengan lperkembangan zaman, 

termasuk di dunia robotika. Salah satu robot yang sedang dalam pengembangan 

saat ini adalah humanoid robot. Robot dapat didefinisikan sebagai perangkat 

otomatis yang melakukan fungsi tertentu untuk membantu aktivitas manusia.  

Humanoid merupakan segala sesuatu yang memiliki struktur menyerupai manusia. 

Sehingga humanoid robot dapat didefinisikan sebagai robot lyang lmemiliki lbentuk 

ldan lsejumlah lciri lmenyerupai lmanusia l, lbaik lsecara keseluruhan struktur maupun 

pergerakan dari robot itu sendirin [1]. 

Salah satu faktor penting bagi humanoid robot adalah kemampuan untuk 

mendeteksi dan mengenali objek di sekitarnya seperti apakah objek tersebut dalam 

posisi bergerak atau diam, dan kondisi lain yang sangat diperlukan pada saat robot 

beroperasi. Deteksi objek merupakan suatu proses dalam pengolahan citra digital 

yang digunakan untuk menentukan objek tertentu dalam suatu citra digital.  

Ada beberapa lpenelitian lyang ltelah ldilakukan luntuk lmendeteksi ldan 

lmengenali lobjek lpada lhumanoid lrobot l. lDani lSyahidl, lJumadi ldan lDian lNursantika 

l[l2l] lpada lpenelitiannya lmelakukan lpengenalan lobjek lmenggunakan lmodel lHue 

llSaturation lValue (HSV). HSV merupakan komponen yang mewakili warna 

panjang gelombang cahaya tampak (merah, jingga l, lkuningl, lhijaul, lbirul, lungul). lOleh 

lkarena litul, lkomponen lini ldapat ldigunakan lsebagai lreferensi untuk melakukan 

lpengenalan lwarna suatu lobjek dalam lgambar digital l. Namun lmetode ini lhanya 

berfokus lpada perbedaan lwarna untuk ldapat menentukan lobjek sehingga lakurasi 

pengenalan lobjek akan llebih kecil ljika warna objek lmirip dengan lwarna sekitarnya 

ltermasuk latar lbelakang. lKemudian, lpenelitian Fuzy lYustika Manik ldan Kana 

lSaputra Saragih l[3l] mengvguvnakan metode Red Green Blue (RGB) untuk 

mengenali objek yang diinginkan. Fitur ini memiliki desain yang sangat sederhana 

dalam prosesnya untuk dapat mengenali objek yang tidak dikenal. Namun, 

penggunaan fitur ini tidak memungkinkan untuk mengenali objek kecil sehingga 
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penentuan tepi dari objek menjadi sulit dilakukan. Keberhasilan identifikasi juga 

dipengaruhi oleh fitur-fitur yang digunakan sebagai penciri pada metode klasifikasi 

tersebut. Hasil akurasi yang rendah menyebabkan perlu adanya penambahan fitur 

lain seperti tekstur, morfologi ataupun geometri. Kemudian pada penelitian yang di 

lakukan oleh Dwi Agung Al Ayubi1 , Dwi Arman Prasetya  dan Irfan Mujahidin 

[4] digunakan metode ldeep lintegral limage lcascade l. lHasil lpenelitian lmenunjukkan 

lbahwa ljika lbentuk lpiksel lsuatu objek mirip dengan objek lain di sekitarnya, objek 

tersebut akan terdeteksi sebagai objek yang sama, tergantung pada data yang 

disimpan berdasarkan data pelatihan. 

Metode deteksi dan pengenalan objek lainnya yaitu blob detection yang di 

lakukan oleh Deny Nugroho Triwibowo, Ema Utami dan Sukoco [5]. Metode 

tersebut digunakan untuk mendeteksi dan menghitung jumlah kendaraan dengan 

menggunakan Blob Detection. Dari hasil penelitian didapatkan nilai error tertinggi 

sebesar 52%. Hal ini disebabkan oleh jumlah kendaraan yang melintas cukup 

banyak dan dengan kecepatan yang sangat tinggi.  

Selain itu, metode lain untuk mendeteksi dan pengenalan objek adalah you 

only live once (YOLO) dan Faster region based convolutional neural networks (R-

CNN) yang digunakan oleh Kevin Adiputra Shianto, Kartika Gunadi, Endang 

Setyati [6] untuk mengenali jenis mobil yang berada di jalan tol. Penelitian ini 

membandingkan kinerja deteksi objek yang dilakukan oleh R-CNN dan metode 

YOLO. Hasil penelitian ini menyimpulkan bahwa YOLO memiliki akurasi prediksi 

yang lebih rendah dari Faster R-CNN, namun dapat memprediksi lebih akurat dari 

Faster R-CNN. Akurasi prediksi YOLO yang lebih rendah dari Faster R-CNN 

dikarenakan YOLO lebih banyak tidak mendapatkan region saat melakukan 

prediksi dibandingkan dengan prediksi Faster R-CNN. 

Berdasarkan uraian pada penelitian-penelitian di atas menunjukkan bahwa 

masalah utama pada pendeteksian dan pengenalan objek pada humanoid robot 

adalah tingkat akurasi yang belum optimal. Sehingga pada penelitian kali ini 

dirancang suatu sistem pendeteksian dan pengenalan objek yang akan di 

implementasikan pada humanoid robot dengan menggunakan metode deep 

learning, yaitu convolutional neural network  ( CNN ).  
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Deep learning memiliki kemampuan yang sangat baik dalam computer 

vision karna kapabilitasnya yang signifikan dalam memodelkan berbagai data 

kompleks, seperti data gambar. Salah satu metode deep learning  CNN yang dapat 

melakukan proses pembelajaran mandiri untuk mengenali suatu objek. Kelebihan 

dari deep learning adalah dapat meningkatkan transmisi dan pemrosesan informasi 

interlayers, sehingga memungkinkan untuk meningkatkan ketepatan dan 

keserbagunaan jumlah fitur dan meningkatkan akurasi prediksi. Selain itu, 

akurasinya akan terus meningkat seiring dengan meningkatnya jumlah data mentah 

[7]. 

Penelitian yang menggunakan metode CNN telah dilakukan oleh Laila 

Ma'rifatul Azizah dkk. Pada penelitian tersebut dilakukan untuk mengenali kualitas 

buah manggis, apakah dalam keadaan baik atau tidak. Penelitian ini dilakukan 

dengan 120 citra uji (30 citra cacat dan 90 citra halus). Hasil penelitian 

menunjukkan algoritma CNN dapat mendeteksi permukaan cacat manggis dengan 

mencapai akurasi optimal 97,5% [8]. Penelitian lain yang di lakukan oleh Stephen 

Ekaputra Limantoro, Yosi Kristian dan Devi Dwi Purwanto memanfaatkan deep 

learning pada video dash cam untuk deteksi pengendara sepeda motor. Hasil yang 

di dapat pada penelitian ini adalah kinerja bobot terhadap data pengujian pada 

eksperimen 1 dibagi menjadi tiga data set dan eksperimen 2 satu data set, diamana 

data set dari eksperimen pertama disalin lalu dicampur menjadi satu data dan semua 

data diubah ukurannya menjadi 200x400 piksel sehingga menghasilkan beberapa 

data yang blur. Oleh karena itu, data set eksperimen 1 dan eksperimen 2 memiliki 

banyak variasi ukuran dengan tujuan untuk mendeteksi pengendara sepeda motor 

pada ukuran yang bervariatif. Hasil f1-score masing-masing 0,977, 0,988, 0,989, 

dan 0,986 [7]. Penelitian-penelitian ini tidak diimplementasikan pada humanoid 

robot. Namun, penelitian-penelitian tersebut menunjukkan bahwa CNN memiliki 

performansi yang baik untuk digunakan pada deteksi dan pengenalan objek. 

Sehingga, penelitian humanoid robot ini menggunakan CNN untuk mengenali dan 

mendeteksi objek yang diimplementasikan secara real-time. 
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1.2 Perumusan Masalah  

Berdasarkan latar belakang, metode-metode yang digunakan untuk 

mendeteksi dan mengenali objek memiliki tingkat akurasi yang belum optimal. 

Selain itu, implementasi metode untuk mengenali objek tersebut belum 

diimplementasikan secara real-time pada humanoid robot. Berdasarkan hal tersebut 

maka implementasi deteksi dan pengenalan objek yang memiliki kecepatan serta 

performansi yang baik untuk mendeteksi dan mengenali objek dengan akurat di 

sekitar humanoid robot sangatlah dibutuhkan agar humanoid robot dapat berfungsi 

dan bekerja secara optimal. 

 

1.3 lTujuan lPenelitian  

l lTujuan ldari lpenelitian lini ladalah luntuk lmengukur lperformansi ldari 

lalgoritma lCNN ldalam lmendeteksi ldan lmengenali lobjek ldi lsekitar lhumanoid lrobot 

lsecara lreall-time.  

 

1.4 lPembatasan lMasalah l 

l lPembatasan lmasalah lpada lpenelitian lini ladalah lsebagai lberikut l: l 

1. Objek lyang ldideteksi loleh lhumanoid lrobot lumunya lberada ldi lruangan 

Laboratorium lSistem lKendali ldan lRobotik lkampus lUnsri Indralaya.  

2. Objek lyang ldideteksi lmeliputi l, ltasl, lbuku l, lbotol l, lkursi l, lpintul, ltelurl, laptop, 

gelas, lmanusia l, lmeja l, lpapan ltulisl, ldan jendela. 

3. Format lcitra lJPGl/JPEG. 

4. lPengambilan lcitra lobjek ldilakukan ldengan lmenggunakan lwebcaml. l 

5. Algoritma CNN lakan ldiimplementasikan ldengan lmenggunakan lplatform 

lPython. 

 

1.5 Keaslian Penelitian  

Beberapa penelitian sebelumnya telah membahas tentang deteksi dan 

pengenalan objek. Penelitian yang dilakukan oleh Dani Syahid, Jumadi dan Dian 

Nursantika [2] yang mana sistem klasifikasi jenis tanaman hias daun philodendron 

menggunakan metode K-Nearest Neighboor (KNN) berdasarkan nilai hue, 
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saturation, value (HSV). Dalam penelitian tersebut model HSV mendefinisikan 

lwarna ldalam lterminologi lhuel, lsaturation ldan lvalue l. lHue lmenyatakan lwarna 

lsebenarnya l, lsaturation menyatakan tingkat kemurnian suatu warna, yakni dengan 

mengidentifikasi lseberapa lbanyak lwarna lputih ldiberikan lpada lwarna l, lsedangkan 

lvalue lmerupakan latribut lyang lmenyatakan lbanyaknya lcahaya lyang lditerima loleh 

lwarna l. lSampel ldata ldari lpenelitian lini lmenggunakan l5 klasifikasi citra data latihan 

dengan 10 data citra uji untuk setiap data citra latihan. Pada penelitian ini 

didapatkan hasil akurasi dari sistem pendeteksi citra tumbuhan dengan hasil 

mencapai 92%. lNamun lmetode lini lhanya lberfokus lpada lperbedaan lwarna luntuk 

ldapat lmenentukan lobjek lsehingga lakurasi pengenalan objek akan lebih kecil jika 

warna objek mirip dengan warna sekitarnya termasuk latar belakang. 

Penelitian lain yang di lakukan oleh Fuzy Yustika Manik dan Kana Saputra 

Saragih [3] mendeteksi suatu objek menggunakan metode Red, Green, dan Blue 

(RGB). Penelitian ini untuk mengklasifikasikan buah belimbing berdasarkan 

tingkat kemanisannya menggunakan teknik image processing. Ekstraksi ciri yang 

digunakan adalah nilai Red, Green, dan Blue (RGB) untuk mendapatkan 

karakteristik citra berwarna. Data citra belimbing yang digunakan berjumlah 120 

yang terdiri dari data latih berjumlah 90 dan data uji berjumlah 30. Hasil klasifikasi 

menunjukkan akurasi menggunakan ekstraksi ciri RGB sebesar 80%. Namun 

penggunaan RGB sebagai ciri warna belum bisa digunakan sepenuhnya sebagai 

fitur dari citra buah belimbing.  

Penelitian lain di lakukan oleh Dwi Agung Al Ayubi, Dwi Arman Prasetya 

dan Irfan Mujahidin [4] pada penelitian tersebut metode yang di gunakan adalah 

deep integral image cascade. Pada penelitian menguji dan merancang kepala robot. 

Pengujian pertama dilakukan untuk mengetahui proses pendeteksi wajah pada citra 

digital,dimana citra diperoleh secara real-time. Pengujian kedua dilakukan dengan 

menguji hasil dari perancangan kepala robot menggunakan motor servo sebagai 

aktuator. Layaknya pada manusia robot diberi kemampuan penglihatan untuk 

mendeteksi adanya objek yang ditangkap secara real time. Kepala robot 2 degree 

of freedom (DOF) mendeteksi wajah secara real time menggunakan metode deep 

integral image cascade adalah 95,25% dengan waktu respons pendeteksi tercepat 
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7 detik. Sedangkan waktu terlama adalah 8,55 detik dan rata-rata data citra tidak 

terdeteksi dengan benar. Namun llhasil lpenelitian lmenunjukkan lbahwa ljika lbentuk 

lpiksel lsuatu lobjek lmirip ldengan lobjek llain ldi lsekitarnya l, lobjek ltersebut lakan 

lterdeteksi lsebagai lobjek lyang lsama l. l 

Penelitian lain yang di lakukan oleh Deny Nugroho Triwibowo, Ema Utami 

dan Sukoco [5] menggunakan metode blob detection untuk mendeteksi jenis 

kendaraan serta menghitung jumlah kendaraan yang terdeteksi. Hasil penelitian 

menunjukkan nilai error tertinggi sebesar 52%. Hal ini disebabkan oleh banyaknya 

jumlah kendaraan yang melintas dengan kecepatan yang sangat tinggi.  

Untuk mengatasi kelemahan yang terdapat pada penelitian sebelumnya, 

maka pada penelitian ini akan menggunakan metode deep learning yaitu algoritma 

Convolutional Neural Network  (CNN). Metode ini diterapkan untuk mengenali 

objek di sekitar humanoid robot. Pada penelitian-penelitian sebelumnya, CNN 

menunjukkan performansi yang baik dalam mengenali objek, seperti penelitian 

yang dilakukan oleh Laila Ma'rifatul Azizah [8]. Penelitian ini mendeteksi 

permukaan cacat manggis dengan mencapai akurasi optimal 97,5%. lTetapi 

lpenelitian lini ldilakukan lhanya lberdasarkan ldata llatih lsebelumnya ldan lbelum 

ldilakukan lsecara lreall-ltime l. Pada penelitian lain dilakukan oleh Stephen Ekaputra 

Limantoro, Yosi Kristian dan Devi Dwi Purwanto. Pada penelitian ini 

menggunakan CNN untuk deteksi pengendara sepeda motor dari video dash cam 

yang beresolusi 1080 HD. Hasil yang didapat cukup optimal berdasarkan 

perbandingan data dari hasil penelitian sebelumnya yaitu mendapatkan  f1-score 

masing-masing 0,977, 0,988, 0,989, dan 0,986, Hasil tersebut dilakukan dengan dua 

kali eksperimen dengan perbedaan eksperimen 1 menggunakan tiga data set jauh 

lebih cepat dibandingkan dengan kecepatan sliding window pada eksperimen 2 satu 

data set. Namun, eksperimen 2 memiliki tingkat error yang lebih rendah untuk 

memprediksi pengendara sepeda motor dibandingkan dengan eksperimen 1. Hal ini 

dikarenakan data pelatihan yang lebih banyak dan mengandung citra blur serta citra 

tidak blur. 
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