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ABSTRAK 

 

Deni Kurniawan :  Rancang Bangun Robot Pembersih Sungai 

Dengan Image Processing 

 

 

Pembersihan sampah yang berada di sungai pada umumnya masih dilakukan 

secara manual. Tujuan dari penerapan robot pembersih sungai ini untuk 

mempermudah dalam membersihkan sungai yang kotor, serta dapat meningkatkan 

edukasi masyarakat dalam bidang teknologi. Metode yang digunakan dalam 

pemilahan sampah yakni dengan pengolahan citra berdasarkan warna. Program 

yang di gunakan untuk melaksanakan proses pengolahan citra ini yaitu program 

python dan library opencv.  

 

 

Kata Kunci :  Deteksi Warna, Pengolahan Citra,  Sampah, Raspberry Pi, 

Robot 
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BAB I  

PENDAHULUAN 

 

A. Latar Belakang 

Perkembangan ilmu pengetahuan teknologi dan otomasi telah 

mentransfomasikan semua kegiatan manusia yang dilakukan secara manual secara 

bertahap kini berubah menjadi sangat canggih dan serba otomatis. Perkembangan 

revolusi industri 4.0 dibidang ilmu pengetahuan dan teknologi, hampir semua 

aspek tersentuh dengan canggihnya teknologi yang serba otomasi. Teknologi yang 

berkembang saat ini merupakan suatu inovasi yang diciptakan untuk mengurangi 

pekejaan yang berat dan memberi  rasa aman pada pekerjaan manusia namun 

tidak dipungkiri juga bahwa akan menjadi masalah karena berkurangnya 

lowongan pekerjaan karena telah digantikan oleh mesin. 

Dengan kemajuan teknologi yang dirasakan saat ini, salah satunya adalah 

bidang robotika yang telah dilengkapi dengan kecerdasan buatan. Seperti halnya 

mesin – mesin yang mampu melakukan suatu pekerjaan secara berulang – ulang 

untuk meringankan pekerjaan manusia. Pekerjaan yang dilakukan oleh robot 

kebanyakan pekerjaan yang membutuhkan kepresisian yang tinggi, berbahaya, 

berat serta kurang aman. 

Kemajuan teknologi khususnya dibidang robotika sangat berkembang pesat 

di Negara maju maupun berkembang, terkhusus di Negara Indonesia. Dengan ini 

penulis memutuskan untuk membuat sebuah alat yang mana mampu 

membersihkan sungai, sebagian besar sungai yang ada di indonesia sudah kumuh 
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oleh sampah. Alat ini mampu membersihkan sampah-sampah ini secara otomatis 

dengan menggunakan kamera yang mampu mendeteksi sampah (Image 

Processing) lalu sistem kendali yakni rasberry pi akan memproses hal itu dan 

menyuruh aktuator untuk bekerja, actuator disini yakni motor dan servo yang 

akan bergerak menuju lokasi sampah lalu mengangkatnya kedalam robot 

menggunakan sebuah conveyor. 

Berdasarkan latar belakang tersebut. Maka Penulis dalam pembuatan proyek 

akhir ini melakukan penelitian dengan judul “Rancang Bangun Robot 

Pembersih Sungai Dengan Image Processing”. Dimana pada proyek akhir ini 

dapat membuat robot mampu membersihkan sampah yang berada di sungai atau 

yang berada di atas perairan. Robot ini mampu menyelesaikan misi dengan 

kamera sebagai pendeteksi objek (sampah), sistem kendali (Rasberry Pi), motor 

dan servo. 

 

B. Indentifikasi Masalah 

Berdasarkan latar belakang masalah diatas, dapat diidentifikasi masalah- 

masalah pada proyek akhir sebagai berikut: 

1. Belum mampunya robot dalam mendeteksi objek (sampah) berdasarkan 

karakteristik warna pada sampah. 

2. Robot masih belum dapat bergerak secara autonomos dalam mencari sampah. 

3. Belum mampunya robot dalam bergerak sesuai dengan algoritma yang telah 

diberikan. 

4. Belum adanya robot pembersih sungai yang bergerak secara autonomos. 



3 

 

 

C. Batasan Masalah 

Dalam pembuatan proyek akhir ini, untuk mengatasi permasalahan yang ada, 

agar perancangan robot tidak terlalu luas dan menyimpang maka dari itu dibuat 

batasan-batasan sebagai berikut: 

1. Robot hanya ditujukan untuk mengangkut sampah ke atas robot. 

2. Bahasa pemrogaman yang dipakai yakni bahasa Pyhton  

3. Robot hanya memiliki jangkuan kecil (10 Meter). 

4. Sampah yang dideteksi yakni hanya sampah yang memiliki warna hijau, biru 

dan putih. 

 

D. Rumusan Masalah 

1. Bagaimana merancang robot (kapal) yang mampu bergerak secara autonomos 

diatas air ? 

2. Bagaimana caranya mengaplikasikan kamera sebagai sensor untuk  

mendeteksi objek yang berada di atas air ? 

3. Bagaimana caranya agar robot mampu mengangkat sampah kedalam box ? 

4. Bagaimana caranya agar mampu mendeteksi robot ketika bergerak diatas air ? 

 

E. Tujuan 

Adapun tujuan dari rancang bangun pada robot pembersih sungai ini adalah: 

1. Membuat robot (kapal) yang mampu bergerak berbasis pengolahan citra 

digital. 

2. Dapat menerapkan metode image processing pada robot dengan 
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menggunakan bahasa pemrograman opencv python.  

3. Membuat sebuah conveyor yang mampu mengangkat sampah kedalam box. 

4. Dapat menerapkan GPS sebagai alat untuk mendeteksi posisi robot. 

 

F. Manfaat 

Dalam pembuatan proyek akhir ini sangat diharapkan alat yang akan 

dihasilkan dapat memiliki manfaat diantaranya sebagai berikut: 

1. Robot cerdas pembersih suangai ini diharapkan berguna pada bidang 

robotika, serta dapat berkembang maju seiring dengan perkembangan 

teknologi khususnya dalam bidang robotika dan otomasi serta dapat di 

kembangkan menjadi robot yang dapat membersihkan perairan di indonsesia. 

2. Meningkatkan minat mahasiswa dalam bidang robotika dan otomasi. 

3. Menghasilkan robot pembersih suangai yang dapat dikembangkan lebih lanjut 

serta dapat mengaplikasiannya bidang industri dan lingkungan. 

4. Diharapkan menjadi inspirasi bagi mahasiswa, agar lebih berminat serta dapat 

meningkatkan keilmuan dan kreatifitasnya dalam dunia robotika.


	KATA PENGANTAR
	BAB I
	PENDAHULUAN
	A. Latar Belakang
	B. Indentifikasi Masalah
	C. Batasan Masalah
	D. Rumusan Masalah
	E. Tujuan
	F. Manfaat

