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BAB 1 

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang 

Perkembangan teknologirsaat ini sangatppesat terutama dalam bidang robotika (robot arm). 

Robot Arm telah banyak digunakan dalam bidang industri yang sangat membantu dalam 

pekerjaan manusia. Robot Arm adalah sejenisirobot yang berfungsi seperti lengan kita, lengan 

manusia. Merupakan bagian kecil dari anggota badan robot adaisiku (elbow), pergelangani(wrist), 

ada pulaibagian untuk memegang/imencapit (grip). tidak hanya terbatas pada kecanggihan 

mekaniknya, tetapi juga pada sistem kontrol yang lebih canggih. Perkembangan inilah yang 

memberikan-sebuah inovasi baru padaksistem kontrol, dikenalKdengan istilah 

gestureKrecognition (pengenalan=isyarat tubuh) dimana manusiaLdapat menggunakan)isyarat 

tubuh sebagaiLkontroller. Dulu stigma bahwa bermain dan belajar robot merupakan hal yang 

pasif dan menjenuhkan karena hanya terfokus pada remote kontrol ditangan kini sudah tidak 

berlaku lagi. Sistem kontrol menggunakan pengenalan isyarat tubuh dapat menjadi jawaban 

bahwa bermain dan belajar dengan robot bukanlah hal yang menjenuhkan dan membosankan, 

namun juga menyenangkan sekaligus menyehatkan. Sistem kontrol ini memungkinkan pengguna 

untuk dapat berinteraksi dan lebih aktif bergerak untuk memberikan intruksi kepada robot, bukan 

hanya sekedar memencet tombol remote kontrol yang terkesan statis dan tidak dinamis. Sistem 

pengenalan isyarat tubuh ini membutuhkan sebuahLlensa yang berkualitasLtinggi dan komputer 

denganLalgoritma vision adalah Microsoft Kinect. Sensor ini memilikiLbeberapa 

teknologiLseperti mikrofon, kameraLRGB (Red Green Blue)=dan sensor kedalaman atau Dept 

Sensor. PengidentifikasianPpola gerakan oleh Mikrosoft KinectPdilakukan dengangcara 

menangkapggambar secara simultangdari citra yang diperoleh, pengidentifikasian ini disebut 

tracking. Skeletal tracking atau pelacakan rangka adalah teknikgpelacakan manusia didepan 

kamera dengangmengidentifikasi bagian-bagiangdari tubuh manusia untuk mengenali objek dan 

mengikuti gerakan mereka. Metode yang digunakan adalah metode identifikasi data RGB dan 

kedalaman. Teknik pelacakan isyarat tubuh akan dipadukan dengan teknik pembacaan vektor 

menggunaka rumus perubahan vektor posisi dan hukum cosinus. Sistem kontrol berbasis gesture 

inilah yang diangkat penulis pada skripsi ini dan akan diimplementasikan dalam sistem 

pengontrolan robot arm. Sistem ini diharapkan dapat mejadi alternatif penerapan sistem kendali 

pada dunia robotika yaitu dengan menggunakan gesture recognition. 
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1.2 Perumusan Masalah 

Berikutgadalah pemaparangrumusan masalah dalam penyusunan skripsi ini: 

1. Bagaimanaganalisa pengenalan polagisyarat tubuh dengangidentifikasi sudut berdasarkan 

vektor yang dibentuk oleh masing-masing anggota tubuh menggunakan Microsoft Kinect 

Xbox 360. ? 

2. Bagaimana mengintegrasikan antara sistem gesture recognition dengan Sensor Kinect dan 

Mikrokontroller Arduino Uno menggunakan Unity3D ? 

3. Bagaimanagimplementasi sistemgkontrol robot Arm menggunakan polagiyarat tubuh 

menggunakangMikrosoft KinectgXbox 360. ? 

 

1.3 Tujuan dan Manfaat 

1.3.1 Tujuan 

1. Untukgmenganalisa pengenalangpola isyarat tubuh dengan identifikasi sudut berdasarkan 

vektor yang dibentuk oleh masing-masing anggota tubuh menggunakan Microsoft Kinect 

Xbox 360. 

2. Untuk mengintegrasikan antara sistem gesture recognition dengan Sensor Kinect dan 

Mikrokontroller Arduino Uno menggunakan Unity3D. 

3. Untuk mengetahui implementasi sistem kontrol robot  arm menggunakan pola isyarat 

tubuh menggunakan Microsoft Kinect Xbox 360 

1.3.2 Manfaat 

1. Menjadi alternatif sistem kontrol dalam bidang robotika. 

2. Penelitian ini diharapkan dapat dimanfaatkan bagi ilmu pengetahuan dan ikut berkontribusi 

aktif mengembangkan sistem kontrol yang bermanfaat bagi pengguna berbasis teknologi. 

 

1.4 Batasan Masalah 

Adapunibatasan masalah dalamipenyusunan skripsi iniiyaitu : 

1. Sistemiyangidikontrol hanyaipada sistem pengontrolan gerak robot arm. 

2. Sistem pengenalan pola isyarat tubuh dengan menggunakan kalkulasi sudut antar vektor 

yang dibentuk oleh masing-masing anggota tubuh. 

3. Pola gerakan yang menjadi parameter hanya ke kanan, kiri, atas dan kebawah serta buka 

dan tutup gripper. 
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1.5 Metodologi Pengerjaan Skripsi  

Metodologi pengerjaan skripsi yang akan dikerjakan memiliki 5 tahap utama. Kelima tahap 

tersebut antaraglain: tahapgpersiapan, tahapgperencanaan, tahap pengumpulangdata, tahap 

perancangangdan pembuatan prototipe, tahapganalisa dan pengolahangdata dan tahapgpemecahan 

masalah.k 

a. Tahap Persiapannnnn 

TahapKpersiapan merupakanKrangkaian kegiatanKsebelum memulai pengumpulan dan 

pengolahanpdata. dalam tahap ini disusun hal-halKpenting yang harus segerapdilakukan 

dengan tujuan untukpmeng-efektifkan pekerjaan dan waktu. Tahapppersiapan ini meliputi 

kegiatan-kegiatanpsebagai berikut: menentukan judul skripsi, pembuatanpproposal 

penyusunanpskripsi, studi pustakapterhadap materi desainpuntuk menentukanpgaris 

besarnya, danpmenentukan kebutuhanpdata. Perencanaanpjadwal pembuatan desain 

persiapan diataspharus dilakukanpsecara cermat untuk menghindari pekerjaanpyang 

berulang, sehinggaptaha pengumpulan data menjadiplebih optimal. 

b. TahappPerencanaankkkkk 

Tahappini memberikanpgambaran mengenaiplangkah awal sampaipakhir penyusunan 

laporanpskripsi. Pengembanganppenjelasannnya dituangkanpdalam bentukpdiagram alir 

yangptersusun secara berurutanpsesuai dengan proses kerja-nya. 

c. PengumpulanpDatakkkk 

Metodeppengumpulan datapdilakukan yaitu sebagaipberikut: MetodepLiteratur, yaitu 

mengumpulkan,pmeng-identifikasipdan mengolah dataptertulis serta metode kerjapyang 

digunakan. MetodepObservasi yang dilakukn denganptujuan dapat mengetahui kondisi 

riilpdi lapangan sehinggapdapat diperolehpgambaran-gambaran sebagaippertimbangan 

dalam perencanaanpdesain struktur.oooo 

d. AnalisapdanpPengolahanpDataeee 

Analisa danppengolahan datapdilakukan berdasarkanpdata-data yangpdibutuhkan, 

selanjutnya dikelompokkanpsesuai identifikasi tujuanppermasalahan, sehinggapdiperoleh 

analisappemecahanpyang efektifpdan terarah. 

e. PemecahanpMasalah 

Apabilaphasil dari analisapdan pengolahanpdata sudah didapat, pmaka tahapppemecahan 

masalah bisa dilaksanakan, pdengan tujuan mengetahuipsejauh mana konstruksi yang 

sebenarnya di lapangan danpdi proyeksikan terhadappkondisi riil berdasarkanpperaturan-

peraturan yang telahpditetapkanpsebelumnya. 
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1.6 Sistematika Penulisan 

a. BabpIpPendahuluan Babpini berisi pendahuluanpyang menjelaskanplatar belakang 

permasalahan, pperumusan masalah, ptujuan penelitian,pbatasan masalah serta 

sistematikappenulisan. 

b. BabpIIpTeoripPenunjang. Berisiptentang teori-teorippendukung yangpberkaitan 

dengan pokokpbahasan yangpditeliti. 

c. Babp IIIpPerancangan Sistem Bab inijberisi tentang tinjauan pustaka, langkah-langkah 

yang dilakukan meliputipperancangan sistempdanpimplementasi sistem. 

d. BabpIVpHasilpPenelitianpdanpAnalisa.  Berisi tentang analisapsistem baik daripsegi 

kebutuhan hardwarepdan software, sertapimplementasi dan pengujianpsistem. 

e. BabpVIpPenutup. Berisiphasilpdan kesimpulan disertai denganpsaran yangpdiberikan 

olehppenulis. 

 


