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BAB 1 

PENDAHULUAN 

1.1  Latar Belakang Masalah 

  Perkembangan teknologi komputer pada saat ini telah membawa kemajuan 

yang sangat berarti dalam berbagai aspek terutama bagi negara yang sedang 

berkembang. Perkembangan demikian yang didukung tersedianya perangkat keras 

dan perangkat lunak yang semakin hebat kemampuannya. Salah satu teknologi 

yang mengalami perkembangan yang begitu pesat adalah pengolahan citra. 

Banyak peralatan elektronik, misalnya scanner, kamera digital, mikroskop digital, 

dan fingerprint reader (pembaca sidik jari) yang menghasilkan citra digital. 

Perangkat lunak untuk mengolah citra digital juga sangat populer dalam 

perkembangannya, digunakan oleh pengguna untuk mengolah foto atau untuk 

berbagai keperluan lain sebagai contoh, Adobe Photoshop dan GIMP (GNU 

Image Manipulation Program) yang menyajikan berbagai fitur dalam 

memanipulasi citra digital.  

Robot adalah sesuatu yang dapat diprogram dan diprogram ulang yang 

didesain untuk menyelesaikan suatu tugas atau pekerjaan secara otomatis dengan 

memiliki manipulator mekanik (Arthur, 1985). Robot biasanya digunakan untuk 

tugas yang berat, berbahaya, pekerjaan yang berulang dan kotor. Kebanyakan 

robot industri digunakan dalam bidang produksi. Robotik memiliki unsur yang 

sedikit berbeda dalam ilmu-ilmu dasar atau terapan yang lain dalam 

perkembangan. Ilmu dasar biasanya berkembang dari suatu asas atau hipotesis 

yang kemudian diteliti secara metodis. Ilmu terapan dikembangkan setelah ilmu-
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ilmu yang mendasarinya berkembang dengan baik. Sedangkan ilmu robotik lebih 

sering berkembang melalui pendekatan praktis pada awalnya.  

Salah satu cara menambah tingkat kecerdasan sebuah robot adalah 

menambah sensor pada robot tersebut. Berdasarkan penelitian yang dilakukan 

oleh (Bhakti, 2010) berjudul “Perancangan Lengan Robot Pemindah Benda 

Berdasarkan Warna Menggunakan PLC WAGO 750-842”. Dalam penelitian ini 

lengan robot digunakan untuk memisahkan barang dengan cara mendeteksi warna 

dengan sensor inframerah dan sensor posisi yang dipasang pada konveyor. Namun 

pada penelitian tersebut lengan robot dikendalikan oleh PLC dan menggunakan 

konveyor sehingga ruang lingkup untuk mengambil benda hanya terbatas benda 

yang melewati konveyor saja. Dalam laporan akhir ini lengan robot dibuat mobile 

(bergerak) sehingga ruang lingkup lengan robot dalam mengambil benda jadi 

tidak terbatas. 

Pengolahan citra digital merupakan salah satu subjek dari teknologi informasi 

yang sangat menarik dan menantang saat ini yang bertujuan untuk memanipulasi 

dan menganalisis citra dengan bantuan komputer. Pengolahan citra digital dapat 

dikelompokkan ke dalam dua jenis kegiatan yaitu memperbaiki kualitas suatu 

gambar dan mengolah informasi yang terdapat pada suatu gambar diam (poto), 

Suara, warna,  Text, Vidio maupun gambar bergerak (yang berasal dari webcam) 

untuk keperluan pengenalan objek secara otomatis.[1] 

Pada dunia industri seringkali kita jumpai bentuk lain dari aplikasi  

Pengolahan Citra misalnya untuk mendeteksi warna objek untuk penyortiran 

barang. Jika beberapa kasus penyotiran barang dilakukan dengan deteksi luas atau 

volume secara manual, maka sekarang sudah menggunakan warna atau bentuk 
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objek. Barang tersebut akan dipindahkan ke satu tempat ketempat lain sesuai 

dengan pola warna yang ada. Berdasarkan uraian diatas, Maka penulis mengambil 

judul “Rancang Bangun Robot Lengan Berbasis Arduino Untuk Kasus 

Penyortir Barang” Sebagai judul utama dalam laporan akhir ini.      

   

1.2      Tujuan dan Manfaat 

1.2.1   Tujuan 

  Adapun tujuan yang ingin dicapai dari pembuatan Tugas Ahir ini adalah 

untuk membuat prototype pendeteksi objek menggunakan kamera yang digunakan 

dalam kasus penyortiran barang pada robot lengan berbasis prosessor ARM. 

1.2.2    Manfaat 

 Adapun manfaat yang dapat diperoleh dari Penulisan Tugas Akhir ini 

yaitu  

1. Dapat membuat software robot lengan penyortir barang berbasis 

arduino, 

2. Dapat menghasilkan suatu alat yang mampu digunakan untuk 

menyortir barang, dengan mengaplikasikan metode logika fuzzy 

Sugeno orde 0, yang inputnya merupakan hasil dari deteksi tepi 

permukaan objek kotak. 

1.3       Batasan Masalah 

 Batasan masalah dalam tugas akhir ini adalah :  

1. Mendeteksi tepi permukaan kotak menggunakan webcam secara  

berbasis Processor ARM, 



4 
 

 
 

2. Hasil dari monitoring ini adalah sebagai pendeteksi tepi permukaan 

kotak. Apabila objek keliling  telah ditemukan maka proses 

eksekusinya adalah dengan memindahkan kotak sesuai ukurannya, 

3. Alat pemindah yang akan digunakan pada robot lengan berbentuk capit 

sebagai pemegang kotak. Objek yang akan  dipindahkan adalah kotak 

dalam 2 variasi, besar dan kecil, 

4. Pemograman menggunakan Bahasa GUI arduino dan Python dengan 

Library OpenC. 

 

1.4 Metode Penelitian 

Metode Penelitian yang akan digunakan dalam pengumpulan data untuk 

penulisan Laporan Tugas Akhir yaitu : 

1. Metode Literatur 

Langkah pertama  Merupakan metode referensi kepustakaan yang 

digunakan dalam mengkaji masalah yang ada sesuai dengan judul yang 

diambil, seperti mengumpulkan data yang bersumber dari buku-buku 

ilmiah , jurnal-jurnal ilmiah , sumber- sumber dari cetak maupun 

elektronik dan internet ataupun lainnya yang dapat menunjang penulisan 

Laporan Tugas Akhir.  

2. Metode Konsultasi 

  Metode yang dilakukan pada halini adalah  konsultasi atau tanya jawab 

dengan dosen pembimbing sehingga penulis mendapatkan masukan yang 

berarti untuk kesempurnaan dalam penulisan laporan akhir ini. 

3. Metode Observasi 
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Metode ini adalah Mengamati sistem kerja serta tempat pelaksanaan tugas 

akhir, dengan diskusi yaitu melakukan pembahasan dengan pembimbing 

maupun pihak-pihak yang terkait dalam pelaksanaan tugas akhir. 

 

4. Metode Perancangan 

Metode selanjutnya Melakukan perancangan sistem mulai dari topologi 

dan logika kerja dari sistem kerja yang akan dibuat. 

5. Metode Implementasi dan Pengujian 

Metode ini termasuk dalam metode  Mengimplementasikan sistem yang 

telah dibuat di tempat pelakasanaan tugas akhir dan melakukan pengujian 

pada sistem tersebut 

1.5 Sistematika Penulisan 

Bagian ini merupakan bagian dimana penulis akan menulis bagian bagian 

bab dan sub bab pada laporan tugas akhir  yang akan tersusun didalamnya, Secara 

sistematika maka  laporan ini akan disusun sebagai berikut : 

BAB I PENDAHULUAN 

Bab 1 yang kita tulis sebagai bagian pendahuluan ini berisikan tentang 

tentang latar belakang yang bersangkutan dengan pembuatan alat untuk 

tugas akhir. Selain itu juga akan dibahas tentang tujuan dan manfaat, 

batasan masalah, metododologi penelitian serta sistematika penulisan. 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA 

Pada bagian bab ini berisikan tentang tinjauan pustaka atau dasar teori 

yang mendukung aspek aspek yang berkaitan dengan pembuatan alat yang 

dibuat untuk laporan tugas akhir. 
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BAB III METODOLOGI 

Bab III ini berisi metodologi atau langkah yang dilakukan secara 

bertahap dan terperinci yang berhubungan dengan mencari, mengambil serta 

menganalisa bahan bahan yang berhubungan dengan penulisan tugas akhir. 

 

BAB IV PENGUJIAN DAN ANALISA 

Bab ini menjelaskan tentang pengujian terhadap perangkat lunak 

maupun perangkat keras yang telah dibuat saat penelitian berlangsung. 

Selain itu, penulis juga akan menganalisa kerja dari alat dari hasil yang 

didapatkan saat pengujian 

BAB V KESIMPULAN  DAN SARAN 

Pada bab ini berisi resume atas bahasan pengujian dan analisa hasil 

yang dituang dalam penulisan laporan tugas akhir. Selain itu, akan diberikan 

saran yang ditujukan apabila ada yang ingin mencoba untuk 

mengembangkan alat berdasarkan laporan ini. 
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