
 

 

i 
Universitas Kristen Maranatha 

Perancangan dan Realisasi Robot Berbasis ROS (Robot Operating 

System) yang Dapat Mendekati Posisi Manusia dengan Sensor Visi 

3D  

Osgar Karsena (1122069) 

Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik 

Universitas Kristen Maranatha 

Jl. Prof. Drg. Surya Sumantri 65, Bandung 40164, Indonesia 

ABSTRAK 

Kebutuhan robot dalam bidang service menjadi bagian yang dapat menunjang 

aktivitas manusia yang tinggi. Robot harus mampu mendeteksi keberadaan 

manusia dan mendekati posisinya, sehingga robot dapat memberikan berbagai 

pelayanan yang dibutuhkan. 

Dalam tugas akhir ini dibuat robot autonomous, yang mampu mengetahui 

keberadaan manusia dan mendekati posisinya dengan otomatis berdasarkan 

perintah-perintah yang diprogram. Untuk mencari keberadaan manusia, robot 

menggunakan sensor visi 3D Asus Xtion Pro Live, yang mampu memberikan citra 

RGB-D (Red, Green, Blue dan Depth), sehingga lebih detail dalam 

mendefinisikan ukuran, bentuk dan struktur permukaan tubuh manusia. Data dari 

sensor diolah oleh framework ROS dalam sebuah node yang memberikan data 

langsung kepada mikrokontroler Arduino Mega 2560. Berdasarkan data ini, 

mikrokontroler memutarkan motor-motor pada robot, sehingga robot dapat 

bergerak mendekati manusia. 

Robot autonomous ini berhasil direalisasikan. Robot dapat mengetahui 

keberadaan manusia dan mendekati posisinya hingga jarak terdekat pada manusia, 

yaitu dengan rata-rata 0,42 meter. Jika terdapat lebih dari satu orang manusia, 

maka robot akan mendekati posisi manusia yang terakhir terdeteksi. 
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ABSTRACT 

The necessary of service robot will be the important part of life that able to 

help human activity. This robot should be able to detect a human and approach to 

a human position, then it will might to give another services. 

This project is about to create autonomous robot, that able to detect a human 

and approach to a human position automatically. This robot is using 3D vision 

sensor, Asus Xtion Pro Live, that gives RGB-D (Red, Green, Blue and Depth) 

viewer to detect human more detail in height, shape and human body surface 

structure. The data given by sensor are processed in framework ROS through 

nodes, then send another data to Arduino Mega 2560 microcontroller. The data 

will be accepted, and then the microcontroller rotates each motor, so the robot is 

able to approach to a human. 

This creation of autonomous robot is successfully done. The robot is able to 

detect any human and approach very close to a human by average 0.42 meters. If 

there are more than one human, should this robot to approach the last detection of 

any human. 
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