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ABSTRAK 

 

ANALISIS PENDETEKSI WARNA OBJEK MENGGUNAKAN 

SENSOR KAMERA PADA ROBOT HUMANOID 
 

Karya tulis ilmiah berupa TUGAS AKHIR, 25 Juli 2019 

 

Yulita Ariani, dibimbing oleh Amperawan, S.T., M. T. Dan Selamat Muslimin, S.T., 

M.Kom. 

 

Analisis Pendeteksi Warna Objek Dengan Sensor Kamera Pada Robot Humanoid  

 

xvi + 64 Halaman, 3 Tabel, 41 Gambar, 7 Lampiran 

 

Humanoid robot adalah robot berkaki dua yang menyerupai manusia. Pada robot ini 

digunakan sensor kamera CMUCam4 sebagai pendeteksi warna pada objek. Dalam 

menggunakan sensor kamera ini diperlukan metode yang baik dalam pemanfaatan 

sensor kamera. Maka untuk mengatasi masalah tersebut, dilakukan implementasi 

dengan menggunakan metode HSV filter pada keluaran sensor kamera dalam 

mendeteksi warna   objek. Pengujian terbagi menjadi pengujian pada nilai yang 

ditetapkan pada metode Hue, Saturation, Value (HSV). Dengan menggunakan 

metode ini, sebuah objek dengan warna tertentu dapat dideteksi dan mengurangi 

pengaruh intensitas cahaya dari luar. Pengujian yang dilakukan menggunakan 3 jenis 

warna, yaitu merah, kuning dan hijau. 

 

Kata Kunci: Humanoid Robot, C MUCam4, metode HSV. 
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ABSTRACT 

 

ANALYSIS OF OBJECT COLOR DETECTION USING 

CAMERA SENSORS IN HUMANOID ROBOT  
 

Scientific Paper in form of Final Project, 25
th 

of july, 2019 

Yulita Ariani; supervised by Amperawan, S.T., M.T. and Selamat Muslimin, S.T., 

M.Kom  

 

ANALYSIS OF OBJECT COLOR DETECTION USING CAMERA SENSORS IN 

HUMANOID ROBOT  

 

xvi + 64 pages, 3 tables, 41 pictures, 7 Attachments 

 

Humanoid robots are two-legged robots that can walk like humans. In this robot the 

CMUCam4 camera sensor is used as a color detector on the object. In using camera 

sensors, a good method is needed in the use of camera sensors. So to overcome this 

problem, carried out an implementation using the HSV filter method on the camera 

sensor output in detecting the color of objects. The test is divided into tests on the 

values set in the Hue, Saturation, Value (HSV) method. By using this method, an 

object with a certain color can be detected and reduce the influence of the intensity of 

light from the outside. Tests carried out using 3 types of colors, namely red, yellow 

and green. 

 

Keywords: Humanoid Robot, CMUCam4, HSV method. 
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