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KATA PENGANTAR

Puji syukur saya panjatkan kepada Tuhan Yang Maha Esa,
karena atas berkat dan rahmat-Nya, saya dapat menyelesaikan
buku ini. Penulisan buku merupakan buah karya dari pemikiran
penulis yang diberi judul “Proyek Antarmuka Sensor Kinect dan
Mikrokontroler”. Saya menyadari bahwa tanpa bantuan dan
bimbingan dari berbagai pihak sangatlah sulit bagi saya untuk
menyelesaikan karya ini. Oleh karena itu, saya mengucapkan
banyak terima kasih pada semua pihak yang telah membantu
penyusunan buku ini. Sehingga buku ini bisa hadir di hadapan
pembaca.

Buku ini mencoba memberikan pandangan tentang Proyek
Antarmuka Sensor Kinect Dan Mikrokontroler. Proyek yang akan
dikaji berupa Skeletal tracking pada perancangan sistem aplikasi
lengan robot menggunakan sensor kinect, sistem penerjemah sandi
semaphore menggunakan sensor kinect dengan pengenalan pola
delapan titik, sistem pemindai biometrik dengan sensor kinect
berbasis mikrokontroler arduino, sistem kendali pada smart room
menggunakan sensor kinect berbasis mikrokontroler, sistem kontrol
televisi dengan pengenalan pola isyarat tangan menggunakan
sensor kinect dan arduino

Penulis menyadari bahwa buku ini masih jauh dari
kesempurnaan. Oleh karena itu kritik dan saran yang membangun
sangat dibutuhkan guna penyempurnaan buku ini. Akhir kata saya
berharap Tuhan Yang Maha Esa berkenan membalas segala
kebaikan semua pihak yang telah membantu. Semoga buku ini akan
membawa manfaat bagi pengembangan ilmu pengetahuan.
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BAB
PENDAHULUAN

Manusia merupakan makhluk sosial yang membutuhkan
interaksi dengan manusia lainnya. Untuk berinteraksi, manusia
membutuhkan sebuah bahasa untuk dapat berkomunikasi antara
satu dengan yang lainnya agar komunikasi dapat berjalan dengan
baik. Bahasa yang digunakan secara umum dapat berupa bahasa
verbal dan nonverbal. Bahasa verbal yaitu komunikasi yang
dilakukan dengan cara berkata - kata sedangkan bahasa nonverbal
yaitu komunikasi yang menggunakan gerak isyarat, bahasa tubuh
dan lain lain.

Pada kondisi biasa, komunikasi antar manusia dilakukan
dengan menggunakan bahasa verbal. Namun pada kondisi -
kondisi tertentu, bahasa verbal tidak efektif untuk dilakukan,
seperti ketika melakukan komunikasi pada jarak yang cukup jauh
atau dengan tingkat kebisingan yang tinggi. Pada kondisi seperti
inilah diperlukan komunikasi nonverbal agar komunikasi dapat
tetap berjalan dengan baik.

Salah satu komunikasi nonverbal yang masih sering
digunakan dan cukup dikenal adalah Semaphore. Sampai saat ini
sandi Semaphore masih sering digunakan pada beberapa kegiatan,
seperti pramuka dan kegiatan yang bersifat militer. Untuk
berkomunikasi menggunakan sandi Semaphore, pengirim dan
penerima sandi harus mengetahui sandi Semaphore tersebut agar
pesan tersampaikan secara baik. Namun tidak semua orang
mengetahui sandi ini, oleh karena itu diperlukan sebuah
penerjemah sandi Semaphore menjadi teks yang dapat dibaca oleh
semua orang.



BAB
SISTEM KONTROL
DAN SENSOR

A. Definisi Sistem Kontrol

Sistem kontrol adalah proses pengaturan ataupun
pengendalian terhadap satu atau beberapa besaran (variabel,
parameter) sehingga berada pada suatu harga atau dalam suatu
rangkuman harga (range) tertentu. Gabungan kerja dari berbagai
alat-alat kontrol dalam proses produksi dinamakan sistem
pengontrolan proses (process control system). Sedangkan semua
peralatan yang membentuk sistem pengontrolan disebut
pengontrolan  instrumentasi ~ proses  (process  control
instrumentation). Dalam istilah ilmu kendali, kedua hal tersebut
berhubungan erat, namun keduanya sangat berbeda hakikatnya.
Pembahasan disiplin ilmu Process Control Instrumentation lebih
kepada pemahaman tentang kerja alat instrumentasi, sedangkan
disiplin ilmu Process Control System mengenai sistem kerja suatu
proses produksi.

Sistem kontrol (control system) adalah suatu alat
(kumpulan alat) untuk mengendalikan, memerintah, dan
mengatur keadaan dari suatu sistem. Sasaransistem kontrol
adalah untuk mengatur keluaran (output) dalam suatu sikap
atau kondisi atau keadaan yang telah ditetapkan oleh masukan
(input) melalui elemen sistem kontrol.

masukan keluaran
> Sistem Kontrol

Gambar 2.1. Diagram Sistem Kontrol
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MIKROKONTROLER

Mikrokontroler Atmega328

Mikrokontroler merupakan sebuah processor yang
digunakan untuk kepentingan kontrol. Meskipun mempunyai
bentuk yang jauh lebih kecil dari suatu komputer pribadi dan
computera inframe, mikrokontroler dibangun dari elemen -
elemen dasar yang sama. Seperti umumnya komputer,
mikrokontroler adalah alat yang mengerjakan instruksi -
instruksi yang diberikan kepadanya. Artinya, bagian terpenting
dan utama dari suatu sistem terkomputerisasi adalah program
itu sendiri yang dibuat oleh seorang programmer. Program ini
menginstruksikan komputer untuk melakukan tugas yang lebih
kompleks yang diinginkan oleh programmer.

Arsitektur Mikrokontroler ATmega328

ATMega328 adalah mikrokontroler keluaran dari Atmel
yang mempunyai arsitektur RISC (Reduce Instruction Set
Computer) dimana setiap proses eksekusi data lebih cepat dari
pada arsitektur CISC (Completed Instruction Set Computer).
Mikrokontroler ini memiliki beberapa fitur antara lain:

1. 130 macam instruksi yang hampir semuanya dieksekusi
dalam satu siklus clock.

2. 32 x 8-bit register serba guna.

3. Kecepatan mencapai 16 MIPS dengan clock 16 MHz.

4. 32 KB flash memory dan pada Arduino memiliki bootloader
yang menggunakan 2 KB dari flash memori sebagai
bootloader.
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Sensor Kinect

Kinect adalah produk dari Microsoft yang awalnya dibuat
khusus wuntuk pekerangkat game Xbox 360, dimana
memperkenalkan teknologi motion gaming sebagai fitur
utamanya. Motion gaming maksudnya adalah membuatpemain
dapat berinteraksi ketika bermain game tanpa menggunakan
game controller. Sehingga melalui kinect, pemain dapat bermain
game cukup hanya dengan menggunakan gerakan tangan atau
gerakan tubuh lainnya.

Fitur-fitur yang ada pada teknologi sensor kinect meliputi
kamera RGB, depth sensor, motorized tilt, dan multi-array
microphone. Dari keempat fitur yang dimiliki sensor kinect, depth
sensor lah yang berperan penting dalam sistemmotion gaming
tersebut. Depth sensor bertujuan untuk mendapatkan data video
dalam kondisi tiga dimensi didalam kondisi ambient light
(menyesuaikan sumber cahaya yang ada dilingkungan
tersebut). Pada gambar 4.1. dapat dilihat bentuk dari
perangkat keras kinect.

Gambar 4.1. Perangkat Keras Sensor Kinect
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Computer Vision

Computer vision adalah suatu ilmu di bidang komputer
yang dapat membuat mesin atau robot untuk ‘melihat’. Terdapat
beberapa klasifikasi dari vision itu sendiri, yaitu Low Level Vision,
Medium Level Vision, dan High Level Vision. Low Level Vision
meliputi Sensing, yaitu pengambilan input berupa gambar, dan
Preprocessing, yaitu memperoleh suatu gambar sebelum
diproses. Medium Level Vision meliputi proses Segmentation,
Description, Recognition. Segmentation adalah proses pemisahan
gambar  digital kedalam  beberapa region. Description
merupakan proses mendeskripsikan suatu gambar, sedangkan
Recognition merupakan pengenalan terhadap suatu gambar.
Pada level yang lebih tinggi (High Level Vision) terdapat proses
Interpretation, dimana  Interpretation  merupakan suatu
kemampuan untuk memperkirakan bentuk asli dari gambar
yang didapat, hal ini dapat dilakukan dengan cara mendapatkan
berbagai informasi yang diperlukan pada gambar tersebut.
Maka proses Interpretation memerlukan deteksi, indentifikasi,
dan pengukuran dari fitur-fitur pada suatu gambar. Sistem
Stereo Eyes (Stereo Vision) dalam skripsi ini hanya sampai dalam
tahap Medium Level Vision, karena belum bisa melakukan

interpretasi.

Computer Vision didefinisikan sebagai salah satu cabang
ilmu pengetahuan yang mempelajari bagaimana komputer
dapat mengenali objek yang diamati atau diobservasi. Gambar
yang diamati dapat diperoleh dari beberapa sumber seperti
video, scanner atau digital image . Teknologi ini mampu
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PERANCANGAN SISTEM
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Robot Manipulator (Lengan Robot)

Robot industri pada awalnya diilustrasikan sebagai robot
manipulator yaitu robot berbentuk lengan lengkap dari mulai
tangan, pergelangan tangan, dan ujung tangan yang dapat
dipasang berbagai peralatan berkesesuaian sehingga dapat
berfungsi untuk melakukan tugas yang dikehendaki. Sebuah
robot manipulator harus dipandang sebagai lebih dari
sekedar serangkaian hubungan mekanis. Lengan mekanik
(manipulator) hanyalah salah satukomponen dalam sistem
robotika yang secara keseluruhan terdiri dari lengan
mekaniknya itu sendiri, sumber daya eksternal, fungsi dari
ujung lengan robot manipulator misalnya sebagai gripper, sensor
internal dan eksternal, antar muka komputer, dan komputer.
Bahkan  perangkat Iunak yang  diprogram  harus
dipertimbangkan sebagai bagian integral dari keseluruhan
sistem, karena bagaimana robot diprogram dan dikendalikan
dapat berdampak besar pada kinerja, keakuratan dan
repeatabilty . Komponen sistem lengan robot digambarkan pada

pengendali
Perangkat Inputan berbasis
processor

hMemory
atau
Network

gambar

Lengan hManipulator

Gambar 6.1. Komponen Sistem Lengan Robot
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A. Modul MAX7219

MAX7219 adalah 8-digit LED Display Driver yang
menggunakan SPI. MAX7219 mempunyai 24 pin. Kegunaannya
adalah untuk display Dot Matrix. Skematik nya adalah seperti
pada Gambar 7.1.
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Gambar 7.1. Led Dot Matriks 8x8

Dot matrix merupakan salah satu perangkat display
(penampil) yang pada dasarnya tersusun dari led (dot) yang
disusun berbentuk baris dan kolom (matrix). Hampir sama
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A. Biometrik

Istilah biometrik berasal dari bahasa Yunani yaitu bio (life)
dan metric (to measure). Sedangkan pengertiannya, biometrik
merupakan teknologi untuk mengukur dan menganalisa
karakteristik fisiologis atau perilaku seseorang.

Karakteristik merupakan sesuatu yang unik pada
individu, sehingga dapat digunakanuntuk memverifikasi atau
mengidentifikasi seseorang .

Berawal pada abad ke-21, tubuh manusia memungkinkan
untuk dijadikan sistem identifikasi biometrik alami bagi diri
sendiri. Sehingga saat ini biometrik banyak digunakan untuk
keamanan, pendeteksi kesehatan dan manajemen tenaga kerja.
Dalam kehidupan sehari-hari banyak ditemukan aplikasi yang
memerlukan penggunaan password, PIN serta ID card. Semua
aplikasi tersebut menggunakan potensi biometrik. Pada saat ini
banyak ditemukan sejumlah besar informasi pribadi yang
disimpan dalam database dan dapat diakses dengan berbagai
cara. Sehingga tindakan ini secara signifikan mengurangi
kemungkinan penipuan.

Beberapa tindakan sehari-hari yang menggunakan
potensi aplikasi biometrik antara lain; aparat penegak hukum
yang dapat menggunakan data penduduk yang tersimpan pada
database untuk mendeteksi penjahat. Badan Legislatif dapat
memverifikasi identitas pejabat pemerintah sebelum adanya
Pemilihan Umum.
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A. Motor Servo

Motor servo adalah motor yang mampu bekerja dua
arah (CW dan CCW) dimana arah dan sudut pergerakan
motornya dapat dikendalikan hanya dengan memberikan
pengaturan duty cycle sinyal PWM pada bagian pin kontrolnya.
Gambar 9.1. menunjukkan gambar dan komponen motor servo.

Output Spline Drive Gears

-

Servo Case.
Control Circutt \

Potentiometer” Motor
Gambar 9.1. Motor Servo

Motor Servo akan bekerja secara baik jika pada bagian pin
kontrolnya diberikan sinyal PWM dengan frekuensi 50 Hz.
Dimana pada saat sinyal dengan frekuensi 50Hz tersebut
dicapai pada kondisi duty cycle 1.5 ms, maka rotor dari motor
akan berhenti tepat ditengah-tengah (sudut 0°/ netral). Pada
saat duty cycle dari sinyal yang diberikan kurang dari 1.5ms,
maka rotor akan berputar kearah kiri dengan membentuk sudut
yang besarnya linier terhadap besarnya duty cycle,dan akan
bertahan diposisi tersebut. Dan sebaliknya, jika duty cycle dari
sinyal yang diberikan lebih dari 1.5ms, maka rotor akan
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A. Sistem Kontrol Loop Tertutup

130

Sistem kontrol loop tertutup adalah identik dengan sistem

kontrol umpan balik, dimana nilai dari keluaran akan ikut

mempengaruhi pada aksi kontrolnya.

Istilah-istilah dalam sistem kontrol :

1.

Sistem (system) adalah kombinasi dari komponen-
komponen yangbekerja bersama-sama membentuk suatu
obyek tertentu.

Variabel terkontrol (controlled variable) adalah suatu besaran
(quantity) atau kondisi (condition) yang terukur dan
terkontrol. Pada keadaan normal, variabel terkontrol
merupakan keluaran dari sistem.

Variabel termanipulasi (manipulated variable) adalah suatu
besaran atau kondisi yang divariasikan oleh kontroler
sehingga mempengaruhinilai dari variabel terkontrol.
Kontrol (control) - mengatur, artinya mengukur nilai dari
variabel terkontrol dari sistem dan mengaplikasikan
variabel termanipulasi pada sistem untuk mengoreksi atau
mengurangi deviasi yang terjadi terhadap nilai keluaran
yang dituju.

Plant (Plant) adalah sesuatu obyek fisik yang dikontrol.
Proses (process) adalah sesuatu operasi yang dikontrol.
Contoh : proses kimia, proses ekonomi, proses biologi, dan
lain sebagainya.

Gangguan (disturbance) adalah sinyal yang mempengaruhi
nilai keluaran sistem.

Kontrol umpan balik (feedback control) adalah operasi untuk
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