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ABSTRAK 

 

IMPLEMENTASI ROBOT PELONTAR CAKRAM BERBASIS WEBCAM 

SEBAGAI PENDETEKSI OBJEK SECARA SEMI OTOMATIS. 

(2017: xiii :  64 Halaman +  38 Gambar +  5 Tabel + 11 Lampiran) 

 

Dody Novriansyah 

0613 4035 1621 

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 

PROGRAM STUDI SARJANA TERAPAN TEKNIK TELEKOMUNIKASI 

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA 

 

Robot adalah suatu teknologi yang diciptakan sebagai alat bantu manusia maupun 

media hiburan dengan tujuan mambantu pekerjaan manusia sehingga dapat 

diselesaikan dengan mudah dan cepat. Perkembangan robot di abad 21 telah 

sangat berkembang pesat terutama robot hiburan namun tidak semua robot 

hiburan yang memiliki sistem automatis dengan sistem kecerdasan. Nyatanya 

pada robot pelontar cakram yang masih menggunakan sistem konvensional untuk 

menjatuhkan dan meletakan cakram pada target sasaran. Hal ini dikarenakan jarak 

yang begitu jauh dan tinggi yang berbeda-beda membuat arah pelontaran cakram 

tidak menentu ditambah faktor angin disekitar arena, faktor intensitas cahaya yang 

berbeda-beda. Sehingga sering terjadi eror maupun human eror.  

Melihat dari hal tersebut maka terciptalah suatu inovasi untuk mengabungkan dua 

metode yaitu metode secara konvensional maupun otomatis sehingga tercipta 

suatu robot yang dikendalikan secara semi otomatis yang mampu dikendalikan 

oleh operator dengan bantuan kendali otomatis pada sistem menentukan jarak dan 

ketepatan pelontaran cakram menuju target dengan bantuan software dan 

hardware yang terhubung pada Cmucam 5 atau sering dikenal webcam, karena 

pada sistem ini operator dapat mengendalikan robotnya secara bebas dengan 

bantuan sensor kamera karena sensor kemera akan menentukan arah pelontaran 

sesuai warna bola yang diletakan secara berbeda-beda. sebuah robot pelontar 

cakram ini memiliki kemampuan untuk mendeteksi dan menentukan kecepatan, 

jarak dan ketepatan pelontaran cakram berdasarkan perbedaaan warna secara 

otomatis lebih cepat dan akurat dibandingan dengan cara konvensional. 

Pembuatan robot ini menggunakan berbagai komponen penyusun yaitu arduino 

mega 2560, Cmucam 5 (Webcam), dan motor brushles. dimana pada setiap 

komponen memiliki peranan di bagian input, proses dan output. Sehingga 

didapatkan hasil bahwa target bola bewarna biru dengan kecepatan brushles 1150, 

kecepatan gerak robot 75, dan sudut papan pelontar cakram 25 º adalah tepat. 

 

Kata Kunci - Arduino Mega2560, Brushles, Cmucam 5  
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ABSTRACT 

 

IMPLEMENTATION OF DISCS THROWER ROBOT WITH WEBCAM 

BASED AS AN OBJECT DETECTOR WITH SEMI AUTOMATIC  

(2017 : xiii +  64 Page +  38 Images +  5 Tables +  11 Attachments)  

 

DODY NOVRIANSYAH 

0613 4035 1621 

ELECTRICAL ENGINEERING 

PROGRAM OF STUDY IN APPLIED GRADUATION OF THE 

TELECOMMUNICATION ENGINEERING 

STATE POLYTECHNIC OF SRIWIJAYA 

 

Robot is a technology created as a tool for human as well as entertainment media 

with the aim of mambantu human work so it can be completed easily and quickly. 

The development of robots in the 21st century has been very rapidly growing 

especially the entertainment robot but not all entertainment robots that have an 

automatic system with intelligence system. In fact, on a disk thrower robot that 

still uses conventional systems to drop and place discs on target targets. This is 

because the distances are so high and different that makes the direction of erect 

discs erratic plus wind factor around the arena, different light intensity factors. So 

often eror and human error. 

Seeing from that hence creates an innovation to combine two method that is 

method conventionally and automatically so as to create a semi-automatic 

controlled robot that can be controlled by operator with automatic control aid at 

system determine distance and accuracy throwing disc to target with help of 

software and hardware connected to Cmucam 5 or often known webcam, because 

in this system the operator can control the robot freely with the help of the camera 

sensor because the sensors will determine the direction of the caliper according to 

the color of the ball that is placed differently. a robot thrower of this disc has the 

ability to detect and determine the speed, spacing and accuracy of discs based on 

color differences automatically more quickly and accurately than the 

conventional way. Making this robot using various components of the compiler 

arduino mega 2560, Cmucam 5 (Webcam), and motor brushles. where in each 

component has a role in the input, process and output. So we get the result that 

the blue-colored target ball with the brushle speed of 1150, the robotic velocity 

75, and the angle of the 25º disc launcher board is appropriate. 

Keywords - Arduino Mega2560, Brushles, Cmucam 5  
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