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ABSTRAK 

 

ANALISIS PERGERAKAN ROBOT  HUMANOID 

DENGAN METODE SHAPE RECOGNITION 

 

Karya tulis ilmiah berupa SKRIPSI,  26 Juli 2019 

Dwi Safitri; dibimbing oleh Masayu Anisah,S.T., M.T. dan Ekawati Prihatini,S.T., M.T. 

 

ANALYSIS OF HUMANOID ROBOT MOVEMENT WITH SHAPE 

RECOGNITION METHOD 

 

xii + 54 halaman, 4 tabel, 38 gambar, 5 lampiran 

 

Robot humanoid adalah robot yang termasuk dalam kategori robot berkaki yang 

memiliki bentuk struktual menyerupai manusia.  Robot ini memiliki penampilan 

keseluruhan yang didasarkan pada bentuk tubuh manusia, yaitu: memiliki dua buah 

kaki, dua buah tangan, badan, dan kepala.  Salah satu topik yang saat ini sedang 

dikembangkan dan banyak aplikasinya adalah robot humanoid yang didukung oleh 

fitur kamera sebagai image processing robot. Image processing memberikan kontribusi 

terhadap penglihatan robot humanoid. Penggunaan kamera yang terhubung dengan 

robot humanoid dapat berfungsi sebagai pendeteksian objek. Maka untuk mengatasi 

masalah tersebut, dilakukan implementasi dengan menggunakan metode shape 

recognition pada masukan sensor pi camera. Hal ini dapat membuat robot humanoid 

mampu bergerak seperti layaknya seorang manusia serta dapat berpikir dan mengambil 

suatu keputusan berdasarkan logika-logika yang telah terprogram.  

Kata Kunci: Robot Humanoid, Pi Camera, Raspberry pi 3, Arduino Mega 2560.  
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ABSTRACT 

 

ANALYSIS OF HUMANOID ROBOT MOVEMENT WITH 

SHAPE RECOGNITION METHOD 

 

Scientific Paper in the form of Final Project, 26th of July, 2019 

Dwi Safitri; supervised by Masayu Anisah, S.T., M.T. and Ekawati Prihatini, S.T., M.T. 

 

ANALISIS PERGERAKAN ROBOT  HUMANOID DENGAN METODE SHAPE 

RECOGNITION 

 

xii + 54 pages, 4 tables, 38  pictures, 5 Attachments 

 

Humanoid robots are robots that belong to the category of the footed robot that has a 

human-like structure.  This Robot has an overall appearance based on the human body 

shape, namely: it has two feet, two hands, a body, and a head.  One of the topics 

currently under development and many of its applications is the humanoid robot that is 

supported by the camera feature as a robot image processing. Image processing 

contributes to the vision of a humanoid robot. The use of cameras connected with 

humanoid robots can serve as object detection. So to solve the problem, it is 

implemented using the shape recognition method in the input sensor PI camera. This 

can make the humanoid robot capable of moving like a human being and can think and 

take a decision based on the logic that has been programmatic.  

Keywords: Humanoid Robot , Pi Camera, Raspberry pi 3, Arduino Mega 2560. 
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