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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang 

 

Seiring pesatnya perkembangan teknologi di dunia yang berdampak ke 

segala sektor kehidupan. Dengan berkembangnya teknologi khususnya pada dunia 

digital telah banyak digunakan, misalnya sistem keamanan pada sistem  

menggunakan kamera sebagai pendeteksi wajah yang akan diolah melalui proses 

pengolahan citra(image processing). Image processing merupakan suatu bentuk 

pengolahan sinyal digital dimana gambar sebagai masukan pengolahan yang 

berupa foto atau video yang akan menghasilkan gambar atau sejumlah parameter 

yang berkaitan dengan gambar.Image processing tersebut digunakan sebagai 

sistem keamanan juga digunakan di dunia industri yang dapat di kombinasikan 

degan lengan robot. Dof (Degree Of Freedom) adalah derajat kebebasan yang 

diperlukan untuk menyatakan posisi suatu sistem [1]. Lengan robot dapat 

dibedakan berdasarkan jumlah dof yang digunakan. Masing-masing jenis lengan 

robot memiliki kemampuan yang berbeda-beda serta kegunnaanya. Hasil 

Kombinasi antara image processing sebagai input pemprosesan dan lengan robot 

sebagai output dapat menghasilkan suatu lengan robot otomatis dengan 

pengolahan citra yang dapat dimanfaatkan untuk menyelesaikan masalah. 

 

Penelitian mengenai Lengan Robot Otomatis dengan Pengolahan Citra 

ini telah dilakukan oleh peneliti-peneliti diantaranya, Setyawan [2] melakukan 

penelitian lengan robot dengan menggunakan 3 Dof lengan. Didi [3] meneliti 

desain lengan robot menggunakan 4 Dof lengan. Kemudian penelitian tentang 

Image Processing dilakukan oleh Qiang, Guoying dan Zhang [4] menggunkan 

metode Canny sebagai Algoritma penyaringan gambar dan Andre,Herlina,dan 

Yanolanda [5] membandingan Image Processing dengan menggunakan metode 

Gaussian filter. Penelitian-penelitian yang telah dilakukan tersebut, masih banyak 

kelemahan khususnya pada kinerja lengan robot yang dipilih dan metode Real 

Time Image Processingnya. 



 

 

Berdasarkan kelemahan yang ada pada penelitian sebelumnya maka 

penulis mengembangkan  teori dan algoritma baik tentang lengan robot maupun 

Image Processing. Penulis mengembangkan legan robot 5 Dof  untuk mengambil 

suatu objek, dimana informasi awal dilakukan oleh Image Processing dengan 

metode HSV. HSV (Hue,Saturation,Value) adalah representasi alternatif warna 

yang dikonversikan dari RGB (Red,Green,Blue) yang dapat menghasilkan nilai 

warna yang lebih akurat. Metode lain yang dapat digunakan untuk Image 

Processing adalah Metode HSV dengan libarary OpenCV. Lengan robot 5 Dof 

tersebut untuk pengambilan objek secara vertikal kedepan yang lebih jauh, dimana 

pada Dof pertama dirancang untuk mampu bergerak secara fleksibel. Sedangkan 

Image Processing dilakukan dengan mengambil data berupa posisi objek selain 

warna dan bentuk. Hal ini diharapkan dapat mengatasi kelemahan pada penelitian 

sebelumnnya. Berdasarkan pembahasan diatas, penulis mengambil topic mengenai 

perancangan lengan 5 Dof dengan Image Processing menggunakan metode HSV 

pada library OpenCV. 

 

 

1.2 Perumusan Masalah 

 

Telah banyak penelitian yang dilakukan untuk menganalisa pergerakan 

lengan robot agar lebih stabil serta menemukan jumlah lengan robot yang 

diperlukan untuk membuat sistem menjadi lebih baik, jika dibandingkan dengan 

penelitian menggunakan lengan robot 3 Dof dan 4 Dof memiliki kelemahan pada 

bagian jangkauan pengambilan objek dan juga pada fleksibilitas lengan robot. 

Selain dari lengan robot yang diteliti, Image Processing juga memiliki peranan 

penting dalam pengambilan warna dan objek benda. Dari penelitian terdahulu 

terlihat bahwa dengan menggunakan metode Canny dan metode Gaussian filter 

pada Matlab tidak terlalu baik dalam pengambilan objek secara real time. 

 

Real time capture yang dihasilkan dari metode Canny hanya mendeteksi 

garis tepi gambar dan metode Gaussian filter hanya berfokus pada deblurring. 

Dengan menggunakan metode HSV dengan library OpenCV dapat menentukan 



 

 

warna yang akan di ikuti kontur dari objek juga termasuk dalam filter gambar. 

Sehingga gambar yang akan dikelola akan lebih baik dibandingkan dengan 

metode Canny dan metode Gaussian filter. Penelitian membahas mengenai image 

processing sebagai input dan lengan robot sebagai output telah banyak dilakukan 

dan hasil yang didapatkan kurang maksimal.Penelitian yang dilakukan mengenai 

image processing memiliki tingkat akurasi yang kurang baik dalam pengolahan 

warna dan deteksi objek serta pemilihan jumlah lengan robot yang lebih optimal. 

 

1.3 Tujuan Penelitian 

 

Tujuan dilakukannya penelitian ini adalah: 

1. Perancangan lengan robot 5 Dof, dimana dof pertama memiliki 

pergerakan yang lebih fleksibel. 

2. Penggunaan Algoritma HSV dan Algoritma SIFT pada Image 

processing untuk meningkatkan performansi Image Processing agar 

lebih baik. 

 

1.4 Pembatasan Masalah 

 

Pembatasan Masalah penelitian ini adalah: 

1. Penelitian rancang bangun lengan robot hanya dibatasi 5 Dof.  

2. Metode yang digunakan untuk perbaikan performansi Image 

Processing dengan metode HSV.dan SIFT 

3. Jenis Mikrokontroller yang digunakan adalah Arduino Uno. 

4. Warna sampah yang akan diambil adalah berwarna hijau. 

 

1.5 Keaslian Penelitian 

 

Penelitian mengenai lengan robot telah dilakukan diantaranya penelitian 

oleh Setyawan [2] meneliti mengenai lengan robot 3 Dof yang memiliki 

kelemahan pada jumlah dof yang digunakan. Dengan jumlah dof yang hanya 3 



 

 

menyebabkan dof joint kedua menjadi titik tumpu yang paling berat sehingga 

membuat lengan robot 3 dof kurang stabil. 

Penelitian yang dilakukan oleh Didi [3] mengenai lengan robot 4 dof 

dimana rancangan lengan 4 dof yang dibuat memiliki kekurangan dibagian dof 

pertama yang dirancang searah menyebabkan jarak jangkauan ke kiri dan kanan 

tidak terlalu efektif serta jarak fleksibilitas lengan robot yang kurang baik. 

 

Penelitian yang dilakukan oleh  Qiang, Guoying dan Zhang [4] 

membahas mengenai Image Processing menggunakan metode Canny sebagai 

algoritma penyaringan gambar.Pada dasarnya metode Canny digunakan untuk 

mengurangi adanya noise maupun bad pixel pada gambar yang ingin kita olah, 

akan tetapi apabila menggunakan metode Canny gambar yang di filter 

berdasarkan garis tepi objek sedangkan pengambilan objek lebih baik dilakukan 

dengan melihat kontur objek disertai dengan warna objek agar lebih akurat dalam 

proses pengolahan gambar dan menghasilkan keluaran gambar yang lebih 

sempurna. 

 

Penelitian yang dilakukan oleh Andre,Herlina,dan Yanolanda [5] 

menggunakan metode Gaussian filter sebagai algoritma dalam penyelesaian 

Image Processing, dimana metode yang digunakan bertujuan mengurangi blur 

pada gambar. Hasil yang didapatkan hanya berfokus pada penghilangan blur pada 

gambar dan tidak dapat mendeteksi objek dengan menggunakan metode 

ini.Sehingga hasil yang didapatkan apabila menggunakan metode ini tidak baik 

dibandingan dengan metode HSV yang telah di jelaskan diatas. 
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