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ABSTRAK 

Teknologi robotika semakin berkembang, robot dituntut untuk mampu meyelesaikan 

masalah yang kompleks seperti menyelesaikan pekerjaan manusia. Maka robot 

membutuhkan sebuah teknologi vision agar dapat menentukan aksi dengan tepat. Vision 

pada robot dapat digunakan untuk sistem kendali robot sehingga robot tidak lagi 

dikendalikan menggunakan joystick atau remote control namun menggunakan citra isyarat 

tangan yang lebih alami dan interaktif. Pengendalian dilakukan dengan cara 

mengisyaratkan tangan ke robot yang diambil secara real-time menggunakan kamera 

smartphone Android. Gambar yang didapat selanjutnya diproses untuk dapat dikenali 

dengan menggunakan metode Support Vector Machine (SVM). Setelah citra dikenali 

perintah akan dikirim melalui bluetooth dan diterima oleh mikrokontroller Arduino yang 

berfungsi untuk menggerakan robot sesuai dengan perintah yang diterima dan untuk 

mengukur kemampuan dari robot tersebut maka dilakukan pengujian dengan memberikan 

perintah isyarat tangan untuk mengendalikan robot. Nilai akurasi pengujian akhir dengan 

kondisi terbaik berdasarkan skenario pengujian akhir adalah 100% dan respons time terbaik 

yaitu 0.14 detik. 
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ABSTRACT 

Robotics technology is growing, robots are required to settle the complex problems such 

as completing human’s work. Then robots requires vision technology in order to determine 

the appropriate action. Vision on robots can be used for robot’s control system so robots are 

no longer controlled using a joystick or remote control, but using human hand’s gestures 

and interactive. Control is done by giving hand gestures to robot in real time using Android 

smartphone’s camera. The captured image is then processed using support vector machine 

(SVM). After image of the command recognized, image will be sent using bluetooth and 

received by Arduino’s microcontroller which serves to move the robot according to 

received orders. To measure the ability of the robot, we conducted tests with the condition 

of the image of different hand signals. Rated accuracy of final testing with the best 

conditions by the end of test scenarios 100% accurate and the best response time is 0.14 

seconds. 
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