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INTISARI 

 

Implementasi Kendali LEGO NXT Berbasis Posisi Dan Bentuk Tangan 

Dengan Metode Convex Hull 

 

Seiring perkembangan teknologi yang semakin maju, teknologi robot 

merupakan alat yang digunakan sebagai alat bantu yang memudahkan pekerjaan 

manusia. Robot dapat bergerak dengan sendirinya maupun dengan kontrol dari 

manusia. Dengan perkembangan teknologi interaksi manusia dengan komputer 

yang semakin berkembang pesat, penggunaan interaksi langsung sebagai 

pengendali robot semakin menarik dan semakin realistis.  

Melihat kasus diatas, penulis mencoba memodelkan sebuah sistem yang 

digunakan sebagai kendali robot dengan interaksi langsung. Interaksi langsung 

disini adalah pembacaan posisi dan bentuk tangan manusia untuk mengendalikan 

robot. Pada penelitian ini, penulis akan menguji seberapa keberhasilan sistem  

dalam mencapai tujuan. 

Hasil dari pengujian diperoleh dari responden yang telah dipilih. Hasil dari 

pengujian ini menunjukkan bahwa sistem dapat berjalan dengan baik dengan 

keberhasilan sebesar 98% untuk pendeteksian posisi tangan dan 84,36% 

keberhasilan pada pendeteksian bentuk tangan.  

 

Kata kunci : Hand gesture, Convex Hull, Graham Scan, LEGO NXT controller   ©UKDW
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INTISARI 

 

Implementasi Kendali LEGO NXT Berbasis Posisi Dan Bentuk Tangan 

Dengan Metode Convex Hull 

 

Seiring perkembangan teknologi yang semakin maju, teknologi robot 

merupakan alat yang digunakan sebagai alat bantu yang memudahkan pekerjaan 

manusia. Robot dapat bergerak dengan sendirinya maupun dengan kontrol dari 

manusia. Dengan perkembangan teknologi interaksi manusia dengan komputer 

yang semakin berkembang pesat, penggunaan interaksi langsung sebagai 

pengendali robot semakin menarik dan semakin realistis.  

Melihat kasus diatas, penulis mencoba memodelkan sebuah sistem yang 

digunakan sebagai kendali robot dengan interaksi langsung. Interaksi langsung 

disini adalah pembacaan posisi dan bentuk tangan manusia untuk mengendalikan 

robot. Pada penelitian ini, penulis akan menguji seberapa keberhasilan sistem  

dalam mencapai tujuan. 

Hasil dari pengujian diperoleh dari responden yang telah dipilih. Hasil dari 

pengujian ini menunjukkan bahwa sistem dapat berjalan dengan baik dengan 

keberhasilan sebesar 98% untuk pendeteksian posisi tangan dan 84,36% 

keberhasilan pada pendeteksian bentuk tangan.  

 

Kata kunci : Hand gesture, Convex Hull, Graham Scan, LEGO NXT controller   ©UKDW
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1 BAB I  

PENDAHULUAN 

 

 Latar Belakang 1.1

 

Seiring perkembangan teknologi yang semakin maju, teknologi robot 

merupakan alat yang digunakan sebagai alat bantu yang memudahkan pekerjaan 

manusia, selain itu juga untuk mengurangi resiko pekerjaan yang berbahaya jika 

dikerjakan langsung oleh manusia. Robot dapat bergerak dengan sendirinya 

maupun dengan kontrol dari manusia. Pengendalian robot yang dikendalikan 

manusia pada umumnya dilakukan dengan menggunakan perangkat remote yang 

berbentuk tombol atau joystick. Dengan perkembangan teknologi interaksi 

manusia dengan komputer yang semakin berkembang pesat, penggunaan interaksi 

langsung sebagai pengendali robot semakin menarik dan semakin realistis.  

Interaksi langsung ini biasanya menggunakan sensor yang digunakan sebagai 

indra oleh komputer untuk mengenali gerak pengguna. Pengenalan gerakan 

tangan atau biasa disebut dengan gesture recognition merupakan interaksi 

langsung yang sering digunakan sehingga pengguna dapat merasakan interaksi 

yang lebih nyata terhadap komputer.  

 Penelitian tentang gesture-based yang digunakan sebagai controller sudah 

pernah dilakukan. Salah satunya adalah penggunaan gesture-based sebagai 

pengendali robot mobil dengan menggunakan microcontroller Arduino. Penelitian 

tersebut menggunakan metode Convex Hull untuk mendeteksi jum lah jari 

pengguna dan posisi telapak tangan yang kemudian diterjemahkan sebagai input 

untuk mengendalikan robot (Kaura, Honrao, Patil, & Shetty, 2013).  

 Pembuatan controller ini merupakan pemanfaatan dari penggunaan hand 

gesture recognition atau pengenalan dan pembacaan gerakan tangan 

menggunakan citra yang ditangkap dari sensor. Pada pengaplikasianya, citra yang 

diambil dari perangkat input akan melalui proses preprocessing yang kemudian 

gambar akan dikenali dan dibaca posisi tangan yang berada didepan sensor input,  
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selanjutnya akan diterjemahkan sebagai input pada sebuah perangkat robot  

LEGO NXT.  

Dalam penelitian ini, algoritma Convex Hull digunakan untuk mendeteksi 

posisi tangan dan juga sebagai cara untuk mendapatkan bentuk tangan sebagai 

pengendali robot LEGO NXT. Penggunaan Convex Hull diharapkan memiliki 

keberhasilan tinggi untuk mendeteksi bentuk tangan primitif  pada penelitian ini.  

 

 Perumusan Masalah  1.2

 

Pada penelitian ini, yang menjadi fokus permasalah pada proyek tugas 

akhir ini meliputi : 

 Seberapa besar prosentase tingkat keberhasilan sistem dalam mendapatkan  

posisi dan bentuk tangan dalam  mengendalikan mobil NXT.  

 

 Batasan Masalah 1.3

 

Berdasarkan rumusan masalah di atas, memiliki batasan masalah sebagai 

berikut : 

a. Sistem berjalan dalam bentuk aplikasi Desktop dengan menggunakan 

perangkat webcam yang memiliki resolusi minimal 640x480  

b. Kit Robotik yang digunakan menggunakan LEGO NXT  

c. Gerakan tangan yang dikenali diantaranya adalah gerakan tangan belok 

kiri, gerakan tangan belok kanan, gerakan tangan untuk melakukan rem  

d. Kondisi latar belakang tidak ada yang menyamai warna kulit tangan 

manusia  

e. Pembuatan sistem menggunakan library EmguCV 
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 Tujuan Penelitian 1.4

 

Tujuan penelitian ini adalah untuk mengembangkan suatu sistem   

controlling untuk robot mobil NXT LEGO  dengan memanfaatkan gesture dari 

pengguna dengan menggunakan algoritma Convex Hull.  

 

 Metode Penelitian  1.5

 

Metodologi penelitian yang digunakan terdiri dari beberapa langkah yang 

nantinya digunakan untuk membantu perancangan dan implementasi tugas akhir 

ini. Metode yang digunakan adalah sebagai berikut :  

1. Studi Pustaka 

Studi pustaka dilakukan melalui buku, jurnal penelitian, artikel ilmiah 

maupun sumber – sumber lain yang mendukung metode yang digunakan 

pada penelitian ini.  

 

2. Perancangan Sistem  

Perancangan sistem akan dilakukan dengan penerapan metode – metode 

preprocessing yang kemudian dilanjutkan dengan algoritma Convex Hull 

dan Convexity Defects sebagai pendeteksi dan pembaca gerakan tangan. 

Perancangan dan pembuatan sistem  juga akan dilakukan pada tahap ini. 

 

3. Implementasi dan Testing 

Pada tahap ini, dilakukan pengujian terhadap sistem dengan melakukan 

pengujian terhadap sistem. Pengujian dilakukan oleh responden yang 

berjumlah 5 orang dan dilakukan sebanyak 4 kali pada ruangan yang sama.  

 

4. Analisis Hasil Percobaan dan Evaluasi  

Pada tahap ini, hasil percobaan dapat diambil kesimpulan yang kemudian 

dapat dievaluasi apakah sudah sesuai dengan tujuan penelitian  
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 Sistematika Penulisan  1.6

 

Sistematika penulisan tugas akhir ini dibagi menjadi 5 bab . Berikut 

merupakan penjelasan dari masing – masing bab tersebut. 

1. Bab pertama merupakan bab pendahuluan yang digunakan sebagai 

gambaran tentang penelitian yang akan dilakukan, diantaranya berisi 

latar belakang masalah, rumusan masalah, batasan masalah, tujuan 

penelitian, metode penelitian dan sistematika penulisan.  

2. Bab kedua merupakan tinjauan pustaka yang berisi tentang teori yang 

menjadi landasan dalam pembuatan penelitian ini. Teori yang 

berhubungan dengan proses pengenalan gerakan tangan serta teori 

mengenai preprocessing. Teori – teori tersebut akan penulis ambil dari 

jurnal penelitian, maupun sumber – sumber lain yang mendukung 

penelitian ini.  

3. Bab ketiga merupakan analisis dan rancangan sistem serta kebutuhan 

sistem yang akan dibuat. Pada bab ini akan dijelaskan bahan dan 

materi yang dibutuhkan untuk merancang sistem yang akan dibuat.  

4. Bab keempat merupakan Implementasi dan analisis sistem dimana 

dalam bab ini akan menjelaskan tentang penjelasan hasil yang 

diperoleh yang kemudian dianalisis berkaitan dengan rumusan 

masalah yang ada.  

5. Bab kelima yang merupakan bab terakhir merupakan kesimpulan dari 

bab – bab sebelumnya. Selain berisi kesimpulan, pada bab ini juga 

disertakan saran dan pengembangan sistem untuk penelitian 

selanjutnya. 
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5 BAB V  

KESIMPULAN DAN SARAN  

 

 

 Kesimpulan  5.1

 

Berdasarkan hasil implementasi dan analisis sistem, diperoleh kesimpulan 

sebagai berikut : 

1. Hasil segmentasi warna untuk mengenali warna kulit tangan pada 

preprocessing akan sangat menentukan keberhasilan sistem ini 

berjalan.  

2. Hasil pengujian dari posisi tangan dan diperoleh hasil nilai 

keberhasilan sebesar 98% dan error sebesar 2%. Sedangkan 

didapatkan hasil pengujian bentuk tangan dan diperoleh hasil 

keberhasilan sebesar 84.36% dan nilai error sebesar 15.36%. Dengan 

kedua hasil ini dapat disimpulkan bahwa sistem dapat bekerja dengan 

baik dengan hasil diatas 80%.  

3. Sistem dengan baik melakukan pendeteksian bentuk tangan terbuka 

untuk menghentikan robot, namun sistem kurang begitu baik untuk 

melakukan pendeteksian terhadap bentuk tangan mengepal. Semakin 

banyak titik defects yang terdeteksi, akan membantu pembentukan 

bounding box yang semakin akurat, sehingga perhitungan jari akan 

semakin akurat pula. 
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 Saran 5.2

 

 Saran untuk pengembangan dan perbaikan sistem adalah dengan beberapa 

poin berikut  

1. Pendeteksian bentuk tangan dapat ditambahkan dengan metode 

klasifikasi, sehingga pengenalan bentuk tangan bisa lebih bervariasi 

dan lebih akurat. 

2. Bentuk robot dan perintah untuk menggerakan robot dapat dibuat 

lebih bervariasi tidak hanya berjalan dan berhenti.  
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