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“Mengeluh hanya akan membuatmu semakin terpuruk.” 

“Jangan ratapi kegagalan, tapi ratapilah keberhasilanmu.” 

“Kesombongan akan meruntuhkan segala kebaikanmu.” 

“Jangan sembunyi dibalik kelemahanmu!.” 
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Abstrak 

 
Sistem pendeteksi telur pada robot lengan merupakan alat yang dapat mendeteksi 

telur menggunakan kamera atau webcam. Tujuan dari Projek ini adalah membuat 

prototipe perangkat lunak yang digunakan untuk mendeteksi telur dan mengaplikasikan 

perangkat lunak tersebut pada robot lengan telur menggunakan metode deteksi tepi. 

sistem pendeteksi telur ini menggunakan komponen utama diantaranya adalah kamera 

atau webcam, Raspberry pi, prosesor ARM Cortex-A53, Bahasa pemograman Python, 

Arduino, dan library openCV. Berdasarkan hasil pengujian yang telah dilakukan pada 

telur, telur tersebut harus terkena pencahayaan yang lebih optimal,karena pencahayaan 

terhadap telur tersebut sangat menjadi pertimbangan bagi telur. Agar hasilnya 

memuaskan dan dapat terdeteksi lebih baik. 

Kata kunci : Kamera,Arduino, Raspberry pi, ARM Cortex A-53 
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Abstract 

 
Egg detection system on the robot arm is a tool that can detect eggs using a camera 

or webcam. The purpose of this Project is to make a prototype of the software used to 

detect eggs and apply the software to the robot arm eggs using edge detection methods. 

This egg detection system uses the main components including a camera or webcam, 

Raspberry pi, ARM Cortex-A53 processor, Python programming language, Arduino, 

and the openCV library. Based on the results of tests that have been done on eggs, the 

eggs must be exposed to more optimal lighting, because the lighting of the eggs is a 

consideration for eggs. So the results are satisfying and can be detected better. 

Keywords : Camera,Arduino, Raspberry pi, ARM Cortex A-53 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

 
1.1 Latar Belakang 

Salah satu perkembangan teknologi bertujuan untuk dapat membantu manusia 

dalam melakukan pekerjaan yang sulit, berbahaya dan memerlukan ketepatan. 

Pekerjaan tersebut misalnya membantu orang sakit, memadamkan api di bangunan 

yang strukturnya tidak stabil sehingga sewaktu-waktu dapat runtuh, pemamtau lalu 

lintas dan banyak lagi fungsi lainnya. Teknologi robot mengalami suatu kemajuan yang 

sangat pesat pada saat ini. Robot yang canggih telah menggantikan peralatan-peralatan 

manual yang membutuhkan banyak tenaga manusia, salah satunya yaitu penggunaan 

robot lengan. Salah satu pemanfaatan robot lengan adalah mensortier barang yang akan 

dimasukkan kedalam kotak [1]. Salah satu metode computer vision yang dapat di 

mengimplementasikan pada robot jenis ini adalah pengolahan citra. 

Pengolahan citra adalah suatu proses dari gambar asli menjadi gambar lain yang 

sesuai dengan keinginan kita. Contohnya: sebuah gambar yang kita dapatkan terlalu 

gelap maka dengan suatu image processing gambar tersebut bisa kita proses sehingga 

mempunyai spesifikasi gambar yang sangat jelas. Pengolahan berfungsi untuk gambar 

sebagai salah satu komponen multimedia memegang fungsi yang sangat penting 

sebagai bentuk informasi visual. Pegolahan citra memiliki karakteristik yang berbeda 

dengan data teks merupakan pengolahan citra kaya dengan sebuah informasi. Image 

processing untuk digunakan dalam gambar dua dimensi oleh perangkat komputer 

digital. Pengolahan citra adalah proses pengambilan atribut-atribut sebuah gambar yang 

memiliki input dan outputnya [2] 

Salah satu metode pengolahan citra yang dapat digunakan untuk menentukan 

keliling citra objek adalah metode rantai (chain) [3]. Kode rantai (chain code) 

merupakan suatu teknik pengolahan citra yang didasarkan pengkodean dengan 

berdasarkan arah mata angin pada suatu objek citra dua dimensi. Kode rantai banyak 

yang digunakan dalam pengolahan citra untuk merepresentasikan garis, kurva atau 

batas tepi dari suatu area. Sistem perhitungan panjang dan keliling menggunakan 

metode kode rantai yaitu dengan mengekstraksi fitur yang ada pada objek kemudian 

diolah menggunakan rumus sehingga hasil panjang dan keliling dapat diketahui. 

Berdasarkan uraian diatas, maka judul projek akhir ini adalah ‘Sistem Deteksi Telur 
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Pada Aplikasi Robot Lengan Berbasis Prosesor ARM Menggunakan Metode 

Deteksi Tepi’. 

 

1.2 Tujuan 
 

Adapun tujuan yang ingin dicapai dari pembuatan Projek Ahir ini adalah 

1. Membuat prototipe perangkat lunak deteksi keliling objek, menggunakan 

metode rantai (deteksi tepi freeman). 

2. Mengimplementasikan perangkat lunak tersebut untuk mendeteksi keliling telur, 

pada robot lengan pemegang telur. 

 
1.3 Rumusan Masalah 

Adapun rumusan masalah dari projek akhir adalah sebagai berikut : 

1. Dapat membuat program sistem deteksi telur menggunakan pada perangkat 

keras prosesor ARM, 

2. Dapat mengaplikasikan pada prototipe robot lengan pemengang telur dengan 

menggunakan kamera, dengan metode deteksi tepi. 

 
1.4 Batasan Masalah 

Adapaun batasan masalah yang akan dibuat dalam projek akhir ini adalah 

1. Menggunakan modul raspberry 3 dengan prosesor ARM 11 yang terintegrasi 

dalam system GPIO (input ouput), 

2. Menggunakan kamera untuk mengambil citra lingkungan, dengan komunikasi 

USB, 

3. Menggunakan menggunakan metode deteksi tepi, untuk mendeteksi keliling 

telur, 

4. Menggunakan objek telur yang digunakan adalah telur imitasi 

1.5 Sistematika Penulisan 

 
Laporan ini ditulis dalam beberapa bagian dan masing-masing bagian terbagi dalam 

sub-sub bagian. Secara sistematika laporan ini disusun sebagai berikut: 

BAB I PENDAHULUAN 

 
Pada bab ini terdiri dari berbagai sub bab diantarannya adalah latar 

belakang pemilihan topik yang diajukan, kemudian mengemukakan 
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tujuan dari projek akhir ini, dilanjutkan dengan rumusan masalah dan 

terakhir sistematikan penulisan. 

BAB II DASAR TEORI 

 
Dalam bab ini dijelaskan tentang teori-teori yang digunakan sebagai 

landasan dan kerangka pikiran yang akan digunakan dalam projek akhir 

ini, diantaranya teori pengolahan citra, metode rantai, teori prosesor 

ARM, teori kamera serta istilah-istilah dan pengertian-pengertian yang 

berhubungan dengan penelitian. 

BAB III PERANCANGAN SISTEM 

 
Pada bab ini menjelaskan perancangan kebutuhan system, perangkat 

lunak alat, dan perancangan perangkat keras sebagai pendukung robot 

lengan. Insatalasi dan penggunaan perangkat lunak juga dijabarkan 

dalam bab ini. Pada perancangan perangkat lunak, system yang dibuat 

digunakan untuk rancang bangun robot lengan yang diimplementasikan 

untuk deteksi tepi pada objek telur. 

BAB IV PEMBAHASAN DAN HASIL 

 
Pada bab ini berisi gambaran tentang pengujian dan validasi sistem, baik 

itu pengujian perangkat lunak maupun sebagian perangkat keras. 

Pengujian perangkat lunak meliput, pengujian persub program dengan 

berbagai posisi objek pengujian keseluruhan system, meliputi pengujian 

perangkat lunak dan perangkat keras secara nyata. 

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN 

 
Pada bab ini merupakan bab terakhir yang berisikan tentang kesimpulan 

dari projek akhir yang telah dilaksanakan dan saran-saran dari penulis.
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