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ABSTRAK 

IMPLEMENTASI INVERSE KINEMATIC PADA LENGAN 

R O B O T U N T U K  P R O S E S  P E MI L A HA N  B A R A N G  

BERDASARKAN OBJEK MENGGUNAKAN COMPUTER 

VISION 

 
Reiyhan Prayoga, NIM : 2112049 

Dosen Pembimbing I : Radimas P. M. D. L., ST., MT. 

Dosen Pembimbing II : Prof. Dr. Eng. Aryuanto Soetedjo, St., MT. 

 

 

Penelitian ini mengimplementasikan metode inverse kinematic 

pada lengan robot untuk proses pemilahan barang berdasarkan warna dan 

bentuk menggunakan computer vision. Sistem terdiri dari conveyor, 

kamera eksternal, lengan robot, mikrokontroler ESP32, dan platform 

SCADA untuk pemantauan data. Kamera menangkap gambar objek di 

atas conveyor, yang kemudian diolah menggunakan algoritma HSV untuk 

mendeteksi warna (merah, kuning, biru) dan YOLOV8 untuk mendeteksi 

bentuk (kubus atau silinder). Algoritma inverse kinematic dirancang 

untuk menghitung sudut rotasi setiap sendi lengan robot, berdasarkan 

koordinat target, sehingga dapat memindahkan objek ke lokasi yang 

sesuai. Hasil pengujian pengolahan citra menunjukkan bahwa sistem 

berhasil memilah objek dalam kondisi pencahyaan yang cukup, 

pencahayaan yang kurang, dan pencahyaan yang cukup tetapi dengan 

banyak objek disekitarnya. Hasil Pengujian inverse kinematic didapatkan 

rata rata deviasi dari posisi yang diinginkan yaitu 1-2 cm. Hasil Pengujian 

keseluruhan menunjukkan bahwa sistem dapat mendeteksi objek dan 

menempatkan objek ke tempat yang sesuai.  

Kata Kunci: Inverse Kinematic, Computer Vision, Lengan Robot, 

Pengolahan Citra, HSV. 

 

 

 



 

 

 

 

ABSTRACT 

IMPLEMENTATION OF INVERSE KINEMATICS ON ROBOT 

ARM FOR OBJECT-BASED ITEM SORTING USING 

COMPUTER VISION 

 

Reiyhan Prayoga, NIM : 2112049 

Supervisor I : Radimas P. M. D. L., ST., MT. 

Supervisor II : Prof. Dr. Eng. Aryuanto Soetedjo, St., MT. 

 

This research implements the inverse kinematic method on a 

robotic arm for the sorting process of items based on color and shape 

using computer vision. The system consists of a conveyor, an external 

camera, a robotic arm, an ESP32 microcontroller, and a SCADA platform 

for data monitoring. The camera captures images of objects on the 

conveyor, which are then processed using the HSV algorithm to detect 

colors (red, yellow, blue) and YOLOV8 to detect shapes (cube or 

cylinder). The inverse kinematic algorithm is designed to calculate the 

rotation angles of each robot arm joint based on the target coordinates, 

allowing it to move the object to the appropriate location. The results of 

the image processing tests show that the system successfully sorted 

objects under conditions of adequate lighting, insufficient lighting, and 

adequate lighting but with many surrounding objects. The results of the 

inverse kinematic testing showed an average deviation from the desired 

position of 1-2 cm. The overall test results show that the system can detect 

objects and place the objects in the appropriate locations. 

 

Keywords: Inverse Kinematic, Computer Vision, Robot Arm, Pengolahan 
Citra, HSV (Hue, Saturation, Value)
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