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BAB II 

KAJIAN TEORI 

 

A. Deskripsi Teori 

1. Media Pembelajaran  

a. Pengertian Media Pembelajaran 

Azhar Arsyad (2007:3) mengemukakan bahwa kata media berasal 

dari bahasa latin “medius” yang secara harfiah berarti “tengah” perantara 

atau pengantar. Sedang dari bahasa arab media adalah perantara atau 

pengantar pesan pengirim kepada penerima pesan. Gerlack dan Ely (1971) 

yang dikutip oleh Azhar Arsyad (2007:3) mengatakan bahwa media 

apabila dipahami secara garis besar adalah manusia, materi atau kejadian  

yang membangun kondisi yang membuat siswa mampu memperoleh 

pengetahuan, keterampilan maupun sikap. Fleming (1987: 234) yang 

dikutip oleh Azhar Arsyad (1997:3) mengatakan bahwa media adalah 

penyebaba atau alat yang turut campur tangan dalam dua pihak dan ikut 

mendamaikanya. 

Berdasarkan beberapa pendapat tersebut, media adalah suatu alat 

khusus yang digunakan untuk menyampaikan informasi dengan tujuan 

tertentu. Media pembelajaran adalah suatu alat atau benta khusus yang 

dibuat untuk membantu proses pembelajaran dengan tujuan untuk 

meningkatkan efektifitas dalam mencapai tujuan pendidikan. 
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b. Kegunaan Media Pembelajaran  

Secara umum fungsi media pembelajaran adalah sebagai alat bantu 

visual dalam kegiatan belajar mengajar. Kegunaan media pembelajaran 

dalam proses belajar mengajar adalah sebagai berikut (Khasan M. 2009: 

9):  

1) Memperjelas penyajian pesan agar tidak bersifat verbalisme, baik 

dalam bentuk kata-kata tertulis atau lisan.  

2) Mengatasi keterbatasan ruang, waktu dan daya indera.  

3) Penggunaan media pembelajaran secara tepat dan bervariasi dapat 

mengatasi sikap pasif anak didik. Dalam hal ini media pembelajaran 

berguna untuk :  

a) Menimbulkan kegairahan belajar.  

b) Memungkinkan interaksi langsung antara siswa dengan 

lingkungan dan kenyataan.  

c) Memungkinkan siswa belajar sendiri-sendiri menurut kemampuan 

dan minatnya. 

Manfaat atau kegunaan bahan ajar/ media pembelajarn dapat 

dibedakan menjadi dua macam (Andi Prastowo, 2011: 27-28) yaitu: 

1) Kegunaan bagi pendidik antara lain: 

a) Pendidik akan memiliki bahan ajar yang dapat membantu dalam 

pelaksanaan pembelajaran. 
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b) Bahan ajar dapat diajukan sebagai karya yang dinilai untuk 

menambah angka kredit pendidik guna keperluan kenaikan 

pangkat. 

c) Menambah penghasilan bagi pendidik jika hasil karyanya 

diterbitkan. 

2) Kegunaanya bagi peserta didik antara lain: 

a) Kegiatan pembelajaran akan menjadi lebih menarik 

b) Peserta didik lebih banyak mendapatkan kesempatan untuk 

belajar mandiri dengan bimbingan pendidik. 

c) Peserta didik mendapatkan kemudahan dalam mempelajari setiap 

kompetensi yan harus dikuasainya. 

Berdasarkan uraian diatas, kegunaan media pembelajaran adalah 

untuk menarik perhatian peserta didik dan meningkatkan inovasi peserta 

didik untuk belajar sehingga akan meningkatkan efektifitas pembelajaran. 

 

c. Tingkatan Media Pembelajaran  

Bruner (1966: 10-11) yang dikutip Azhar Arsyad (2007:7) 

mengemukakan bahwa ada tiga tingkatan utama modus belajar, yaitu 

pengalaman langsung (enactive), pengalaman pictorial/gambar (iconic), 

dan pengalaman abstrak (symbolic). Menurut Azhar Arsyad (2007:10) 

Salah satu gambaran yang paling banyak dijadikan acuan sebagai landasan 

teori penggunaan media dalam proses belajar mengajar adalah Dale’s 

Cone of Experience (Kerucut Pengalaman Dale).  
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Pengaruh media dalam pembelajaran dapat dilihat dari jenjang 

pengalaman belajar yang akan diterima oleh siswa. Dale menggambar 

bentuk kerucut (dapat dilihat pada gambar 1) merupakan hasil belajar 

seseorang yang dimulai dari pengalaman langsung (kongkret), kenyataan 

yang ada di lingkungan kehidupan seseorang kemudian melalui benda 

tiruan, sampai pada lambang verbal (abstrak). Semakin ke atas di puncak 

kerucut, semakin abstrak media penyampaian pesan itu. Perlu dicatat 

bahwa urutan-urutan ini tidak berarti proses belajar mengajar harus 

dimulai dari pengalaman langsung, tetapi dimulai dengan jenis 

pengalaman yang paling sesuai dengan kebutuhan dan kemampuan 

kelompok siswa yang dihadapi dengan mempertimbangkan  situasi 

belajarnya.  

Dasar pengembangan kerucut pada gambar 1 di bawah bukanlah 

tingkat kesulitan, melainkan tingkat keabstrakan jumlah jenis indera yang 

turut serta selama penerima isi pengajaran atau pesan. Pengalaman 

langsung akan memberikan kesan paling utuh dan paling bermakna 

mengenai informasi dan gagasan yang terkandung dalam pengalaman itu, 

oleh karena melibatkan indera penglihatan, pendengaran, perasaan, 

penciuman dan peraba. Edgar Dale menyatakan bahwa pada tingkat yang 

kongkrit orang memperoleh pengalaman (belajar) dari kenyataan yang 

diperoleh dalam kehidupan. Selanjutnya, untuk memperoleh 

pengetahuan/pengalaman akan meningkat menuju ketingkat yang  lebih 

tinggi, yang akhirnya tiba akan puncak kerucut dimana  pengalaman  itu  
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dapat  diperoleh.  Walaupun hanya diperolah dalam bentuk simbol atau 

lambang-lambang kata.  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

d. Kriteria Pemilihan Media Pembelajaran  

Kriteria pemilihan media bersumber dari konsep bahwa media 

merupakan bagian dari sistem instruksional secara keseluruhan. Menurut 

Azhar arsyad (2007: 69-71) pemilihan media pembelajaran pada tingkat 

menyeluruh dapat mempertimbangkan beberapa faktor berikut: 

1) Hambatan pengembangan dan pembelajaran yang meliputi factor-

faktor dana, fasilitas dan peralatan yang telah tersedia, wktu yang 

tersedia dan sumber yang tersedia. 

2) Persyaratan isi, tugas dan jenis pembelajaran.  

3) Hambatan dari sisi siswa dengan mempertibangkan kemampuan dan 

ketrampilan awal. 

4) Pertimbangan lainya adalah tingkat kesenangan dan keefektifan biaya. 

Gambar 1.  Kerucut Pengalaman Edgar Dale 

(Sumber: Azhar Arsyad. 2007: 11) 
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5) Pemilihan media yang tepat dengan mempertimbangkan kemampuan 

media tersebut dalam mengakomodasi penyajian visual dan audio, 

mengakomodasi respon siswa, penyajian untuk latihan siswa. 

6) Penggunaan media yang beragam, sehingga peserta didik memiliki 

kesempatan untuk menghubungkan dan berinteraksi dengan media 

yang paling efektif sesuai dengan kebutuhan belajar mereka. 

Yusuf Miarso dkk (1984: 63) yang dikutip oleh Khasan Muntaha 

(2009: 19) mengemukakan bahwa dalam pemilihan kriteria media 

pembelajaran itu ada 3 macam diantaranya: 

1) Harus ada kejelasan tentang maksud dan tujuan pemilihan media 

tersebut.  

2) Familiaritas  media  artinya  kita  harus  mengenal  sifat  dan  ciri-ciri  

media yang akan kita pilih.  

3) Adanya sejumlah media yang dapat diperbandingkan karena 

pemilihan media pada dasaranya adalah proses pengambilan 

keputusan dari adanya alternatif pemecahan yang dituntut oleh tujuan.  

 

e. Pengembangan Media Pembelajaran   

Media pembelajaran merupakan media yang sengaja dirancang, 

dikembangkan dan dimanfaatkan untuk membantu atau mempermudah 

dalam proses belajar. Prosedur pengembangan yang dilakukan Borg dan 

Gall (1983) dikutip oleh Khasan M (2009: 19-20) mengembangkan 

pembelajaran mini (mini course) melalui 10 langkah antara lain:  
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1) Melakukan penelitian pendahuluan (prasurvei) untuk mengumpulkan 

informasi (kajian pustaka, pengamatan kelas), identifikasi 

permasalahan yang dijumpai dalam pembelajaran dan merangkum 

permasalahan. 

2) Melakukan perencanaan (identifikasi dan definisi keterampilan, 

perumusan tujuan, penentuan urutan pembelajaran dan uji ahli atau 

ujicoba pada skala kecil atau expert judgement). 

3) Mengembangkan jenis/bentuk produk awal meliputi penyiapan  materi 

pembelajaran, penyusunan buku pegangan dan perangkat evaluasi. 

4) Melakukan uji coba lapangan tahap awal dilakukan terhadap 2-3 

sekolah menggunakan 6-10 subyek ahli. Pengumpulan informasi/ data 

dengan menggunakan observasi, wawancara, dan kuesioner dan 

dilanjutkan analisis data. 

5) Melakukan revisi terhadap produk utama berdasarkan masukan dan 

saran-saran dari hasil uji lapangan awal. 

6) Melakukan uji coba lapangan utama dilakukan terhadap 3-5 sekolah 

dengan 30-80 subyek. Tes/penilaian tentang prestasi belajar siswa 

dilakukan sebelum dan sesudah proses pembelajaran.  

7) Melakukan revisi terhadap produk operasional berdasarkan masukan 

dan saran-saran hasil uji lapangan utama. 

8) Melakukan  uji lapangan  operasional  dilakukan  terhadap  10-30  

sekolah, melibatkan 40-200 subyek data dikumpulkan melalui  

wawancara, observasi  dan  kuesioner. 
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9) Melakukan revisi terhadap produk akhir berdasarkan saran dalam uji 

coba lapangan. 

10) Mengimplementasikan produk, melaporkan dan menyebarluaskan 

produk melalui pertemuan dan jurnal ilmiah, bekerjasama dengan 

penerbit untuk sosialisasi produk untuk komersial dan memantau 

distribusi dan kontrol kualitas.  

 

2. Penelitian Pengembangan 

Menurut Sugiyono (2010: 407), penelitian pengembangan atau 

bahasa inggrisnya research and development adalah metode penelitian 

yang digunakan untuk menghasilkan produk tertentu, dan mengujikan 

keefektifan produk tersebut. Produk tersebut dihasikan dengan melalui 

tahap penelitian yang bersifat analisis kebutuhan. Supaya produk tersebut 

berfungsi dimasyarakat yang luas, diperlukan suatu penelitian untuk 

menguji produk tersebut. Menurut Borg & Gall (1983:772) yang dikutip 

oleh  Jamaludin A. (2010: 8) menyatakan bahwa penelitian pengembangan 

adalah “a process used to develop and validate educational products” 

artinya suatu proses yang digunakan untuk mengembangkan atau 

memvalidasi produk-produk yang digunakan dalam pendidikan dan 

pembelajaran. 

Penelitian pengembangan (research and development) memiliki 

langkah-langkah tertentu yang harus dilalui. Langkah-langkah tersebut 

bukanlah langkah yang mutlak yang harus digunakan oleh peneliti. 

Langkah-langkah tersebut dapat ditentukan oleh peneliti sesuai dengan 
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situasi dan kondisi yang dihadapinya. Adapaun langkah-langkah penelitian 

pengembangan menurut Sugiyono (2010: 409) adalah sebagai berikut: 

1) Potensi dan masalah  6)   Revisi desain 

2) Pengumpulan data   7)   Ujicoba produk 

3) Desain produk   8)   Revisi produk 

4) Validasi desain   9)   Ujicoba pemakaian 

5) Uji coba pemakaian  10) Revisi Produk  

11) Produk Masal 

Tahapan penelitian pengembangan yang dikemukakan oleh Borg & 

Gall (1983:772-775) yang dikutip oleh Jamaludin A. (2010: 9) adalah: (1) 

studi pendahuluan, (2) perencanaan penelitian, (3) pengembangan bentuk 

awal produk (desain), (4) uji lapangan terbatas, (5) revisi hasil uji lapangan 

terbatas, (6) uji lapangan lebih luas, (7) revisi hasil uji lapangan lebih luas, 

(8) uji lapangan operasional, (9) revisi produk akhir, (10) diseminasi dan 

implementasi. Langkah-langkah tersebut bukan merupakan langkah baku 

yang harus diikuti, tetapi setiap pengembang boleh memilih dan 

menentukan sendiri langkah yang akan ditempuh berdasarkan kondisi yang 

dihadapi oleh peneliti atau pengembang.  

Kesimpulan dari uraian diatas, penelitian pengembangan 

merupakan penelitian dengan hasil berupa suatu produk/metode khusus 

tertentu yang bertujuan untuk suatu kelompok yang diawali dengan 

analisis kebutuhan dilanjutkan dengan pengembangan produk, kemudian 

produk dievaluasi, diakhiri dengan revisi dan penyebaran produk. Melalui 
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penelitian pengembangan diharapkan dapat menjembatani kesenjangan 

penelitian yang lebih banyak menguji teori kearah menghasilkan produk-

produk yang dapat digunakan langsung oleh para pengguna untuk 

mendapatkan hasil yang diharapkan. 

 

3. Proses Belajar Mengajar  

Proses belajar-mengajar bisa disebut sebagai proses pengajaran, 

merupakan suatu kegiatan melaksanakan kurikulum suatu lembaga 

pendidikan, agar dapat mempengaruhi para peserta didik mencapai tujuan 

pendidikan yang telah ditetapkan. Tujuan pendidikan pada dasarnya 

mengantarkan para peserta didik menuju pada perubahan-perubahan 

tingkah laku baik intelektual, moral maupun sosial agar dapat hidup 

mandiri sebagai individu dan makhluk sosial. Dalam mencapai tujuan 

tersebut peserta didik berinteraksi dengan lingkungan belajar yang diatur 

guru melalui proses pengajaran.  

Proses belajar mengajar pada hakikatnya adalah proses komunikasi, 

yaitu proses penyampaian pesan dari sumber pesan melalui saluran atau 

media tertentu ke penerima pesan (Arief S. Sadiman, 2003 dikutip oleh 

Andik A. 2011: 23). Pesan, sumber pesan, saluran atau media dan 

penerima pesan adalah merupakan komponen-komponen komunikasi. 

Pesan yang akan dikomunikasikan adalah isi ajaran ataupun didikan yang 

ada dalam kurikulum, sumber pesannya bisa guru, siswa, orang lain 

ataupun penulis buku dan produser media; salurannya media pendidikan 

dan penerima pesannya adalah siswa atau juga guru.  
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4.  Prestasi Siswa 

a.  Pengertian Prestasi 

Prestasi dalam Kamus Bahasa Indonesia Kontemporer 

didefinisikan sebagai hal yang diperoleh dari sesuatu yang dilakukan dan 

sebagainya (Peter Salim,1995 dikutip Andik Asmara, 2011: 23). Kamus 

Umum Bahasa Indonesia yang disusun oleh Poerwodarminto (1995) 

(dikutip Andik Asmara, 2011: 23), yang dimaksud prestasi adalah hasil 

yang telah dicapai dari yang telah dilakukan, dikerjakan, dan sebagainya. 

Prestasi menunjukkan suatu keberhasilan yang diperoleh berdasarkan 

aktivitas/ kegiatan yang telah dilakukan. 

Berdasarkan kutipan diatas bahwa prestasi dapat dicapai dengan 

suatu usaha atau aktivitas. Usaha yang dilakukan dengan sungguh-sungguh 

pada suatu aktivitas akan mendapatkan hasil yang optimal. Prestasi 

menunjukkan hasil penilaian tentang kecakapan seseorang setelah 

berusaha. Prestasi seseorang sangat berkaitan dengan kemampuannya, 

semakin baik kemampuan seseorang maka semakin tinggi pula prestasi 

orang tersebut. 

 

b. Pengertian Prestasi Belajar 

Prestasi belajar dalam Kamus Umum Bahasa Indonesia adalah 

penguasaan pengetahuan atau keterampilan yang dikembangkan oleh mata 

pelajaran lazimnya ditunjukkan dengan nilai tes atau angka yang diberikan 

oleh pendidik (Poerwodarminto,1995, yang dikutip oleh Andik Asmara, 

2011: 24). Berdasarkan penjelasan tersebut bahwa prestasi merupakan 
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pengeahuan siswa atau keterampilan siswa pada suatu mata pelajaran yang 

dapat diukur dengan tes dan ditujukan dengan angka yang menjadi 

kewenangan guru pendidik. 

Pendapat lain mengenai prestasi belajar adalah hasil dari sebuah 

evaluasi yang telah dilakukan, evaluasi dilakukan untuk meneliti hasil dan 

proses belajar peserta didik serta untuk mengetahui kesulitan-kesulitan 

yang melekat pada proses belajar (Slameto, 1995: 51, dikutip oleh Andik 

Asmara, 2011: 24). Evaluasi prestasi belajar dapat dilakukan dalam 

beberapa ragam, menurut Muhibbin Syah (1995: 143- 144) yang dikutip 

oleh Andik Asmara (2011: 24-25) salah satunya adalah posttest. Posttest 

merupakan kegiatan evaluasi yang dilakukan pendidik pada setiap akhir 

penyajian materi. Posttest dapat digunakan untuk mengetahui hasil akhir 

dari suatu proses pembelajaran. Hasil dari posttest merupakan poin atau 

nilai daripada prestasi siswa yang bersangkutan. 

Evaluasi ini berlangsung singkat dan cukup dengan menggunakan 

instrumen sederhana yang berisi item-item yang jumlahnya terbatas. 

Berdasarkan pendapat di atas maka prestasi belajar dapat diartikan sebagai 

tingkat kemampuan peserta didik diukur dari penguasaan pengetahuan, 

kemampuan, kebisaan dan keterampilan serta sikap sebagai hasil proses 

belajar di sekolah yang dilaporkan berupa buku rapor peserta didik. 

 

5. Robot Pendeteksi Obyek 

a. Pengertian Umum Robot  
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Robot secara umum dapat diartikan sebuah sistem yang terdiri dari 

hardware dan software yang dapat melakukan tugas tertentu dari manusia. 

Robot dirancang oleh manusia untuk membantu bahkan menggantikan 

kegiatan manusia yang butuh ketelitian dan beresiko tinggi.  

Menurut Herianto (2012: 7), istilah robot pertama kali muncul pada 

tahun 1920, berasal dari kata 'robota' yang dalam bahasa Ceko (negeri 

Eropa Timur) berarti kerja paksa. Kata itu muncul dalam drama pentas 

Rossum's Universal Robots karya Karel Capek, seorang penulis dari 

negara Ceko. Kemudian pada tahun 1950, Isaac Asimov mengemukakan 

dalam novelnya 'Robot', tiga aturan perobotan yaitu (Herianto, 2012: 7):  

1) Sebuah robot tidak boleh mencederai manusia. 

2) Robot harus mematuhi perintah yang diberikan manusia,  kecuali bila 

itu   melanggar aturan pertama. 

3) Robot harus melindungi eksistensinya sendiri sebagai mesin yang 

harus mematuhi manusia.  

Seiring berkembangnya teknologi, berbagai robot dibuat dengan 

spesialisasi atau keistimewaan. Robot dengan keistimewaan khusus sangat 

erat kaitannya dengan kebutuhan dalam dunia industri modern. Dewasa ini 

mereka semakin menuntut adanya suatu alat dengan kemampuan tinggi 

yang dapat membantu menyelesaikan pekerjaan manusia ataupun 

menyelesaikan pekerjaan yang tidak mampu diselesaikan manusia. 

Pada dasarnya robot dibedakan menjadi dua bagian, yaitu robot 

mobil dan robot non mobil (Herianto, 2012: 10-12). Robot mobil adalah 
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konstruksi robot yang ciri khasnya adalah mempunyai aktuator berupa 

roda untuk menggerakkan keseluruhan badan robot tersebut, sehingga 

robot tersebut dapat melakukan perpindahan posisi dari satu titik ke titik 

lain. Non mobile robot merupakan robot yang hanya berdiri pada satu titik 

tempat secara terus menerus dalam menjalankan fungsinya. Robot jenis ini 

biasa disebut robot manipulator. Kombinasi antara  mobile robot dengan 

non mobile robot dapat menghasilkan kelompok kombinasi konvensional 

(mobile dengan non-mobile) serta kelompok non-konvensional. Untuk 

kelompok pertama sengaja diberi nama konvensional, karena nama yang 

dipakai dalam konteks penelitian adalah nama-nama yang dianggap umum, 

seperti mobile manipulator, robot pemanjat (climbing robot), dan walking 

robot. Sedangkan kelompok non-konvensional dapat berupa robot 

humanoid, animaloid, extra-ordinary, atau segala bentuk inovasi 

penyerupaan yang bisa dilakukan.  

Suatu robot seharusnya memiliki 3 kemampuan yaitu :  

1) Kemampuan bergerak, dapat berupa kaki, tangan ataupun roda,  

2) Kemampuan indera/sensorik selayaknya manusia seperti penglihatan, 

pendengaran, keseimbangan, dan lain sebagainya. 

3) Kemampuan berfikir/kecerdasan berfikir untuk mengambil keputusan.  

Semua kemampuan robot tersebut harus dirancang dan ditentukan 

oleh pembuatnya. 

b. Robot Pendeteksi Obyek Dengan Sensor Kamera 
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Robot pendeteksi obyek menggunakan sensor kamera merupakan 

robot yang dirancang mempunyai indera penglihat yang mampu 

mendeteksi warna obyek. Obyek yang berupa benda dilihat oleh robot dan 

robot mengolah data-data berasal dari obyek tersebut khususnya data 

berupa warna obyek, yang selanjutnya berdasarkan data tersebut robot 

akan melakukan sebuah tindakan khusus yang telah diprogram sebelumnya 

oleh manusia. 

Robot yang memiliki kemampuan mendeteksi obyek semacam ini 

lebih dikenal dengan robot vision. Masalah yang menjadi bahasan utama 

dalam robot vision adalah komputer vision. Menurut Law Lim Un Tung, 

dkk (2010: B-76), komputer vision bertujuan untuk membuat suatu 

keputusan yang berguna tentang obyek fisik nyata dan pemandangan 

berdasarkan gambar (image) yang didapat dari sensor. Menurut Yali Amit 

(2002: 1),” the goal of computer vision is to develop algorithms take an 

image as input and produce a symbolic interpretation describing which 

objects are present, at what pose, and some information on the three-

dimensional spatial relation between the objects”. Tujuan dari komputer 

vision adalah untuk mengembangkan algoritma mengambil gambar 

sebagai masukan dan menghasilkan interpretasi simbolik objek yang ada 

dan beberapa informasi tentang hubungan tiga dimensi spasial pada obyek. 

Robot pendeteksi obyek menggunakan sensor kamera merupakan 

proses otomatis yang mengintegrasikan sejumlah besar proses untuk 

persepsi visual, seperti akuisisi citra, pengolahan citra, pengenalan dan 
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membuat keputusan. Robot ini terbentuk dari hardware berupa mekanik 

robot, aktuator  berupa motor servo dan software yang berupa pengolahan 

data dari sensor kamera untuk menggerakan aktuator pada robot. Sensor 

kamera menangkap warna dari suatu obyek dan mengubah data visual 

menjadi data digital, selanjutnya data digital di olah dan diproses pada 

CPU robot untuk menggerakan aktuator pada robot. 

 

6. Perangkat Keras Robot Pendeteksi Obyek  

Dalam penelitian ini robot pendeteksi obyek berupa robot 

humanoid yang memiliki kemampuan untuk mendeteksi warna obyek 

tertentu. Berikut adalah komponen-komponen yang digunakan untuk 

membangun robot humanoid pendeteksi obyek. 

a. CM-510 

CM-510 merupakan sebuah kontroler yang terintegrasi diproduksi 

oleh pabrik robotis korea. Kontroler ini menggunakan CPU berupa 

Atmega 2561 dengan besar clock 16 MHz. Fungsi utama dari CM-510 

adalah untuk mengatur dan mensinkronkan komunikasi antar motor servo 

yang digunakan pada robot vision. Berikut adalah gambar dari CM-510 : 

 

 

 

 

 

Gambar  2.  Kontroler CM-510 

(Sumber : Robotis e-Manual v1.05.00 – CM 510) 
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Spesifikasi dari CM 510 adalah sebagai berikut (Robotis e-Manual 

: v1.05.00): 

Berat  :   51,3 g 

Kontroler :   Atmega 2561 

Tegangan kerja :   6,5 – 15 V Dc, sebaiknya menggunakan 11,1 

V Dc (bateray Lippo 3 cell) 

Besar arus  :   50 mA ketika CM-510 pasif 

    0,9 A pada port input/output 

   10A total arus listrik yang dapat diterima  

Suhu kerja :   -5 
0
C – 70

0
C 

Internal I/O 

devices 

:   5 buah tombol  

    Mic sebagai sensor suara 

    Sensor suhu 

    Sensor tegangan 

External I/O 

devices 

:   5 pin port I/O sebanyak 6 buah 

    5 buah konektor untuk servo tipe AX 

Bagian-bagian dari CM-510 seperti terlihat dalam gambar berikut 

ini (Robotis e-Manual : v1.05.00): 

1) PC Link (Serial Cable), digunakan sebagai komunikasi CM-510 

dengan komputer.  

2) Communication Devices Connection Jack, digunakan untuk 

komunikasi wireless menggunakan ZIG 110 dengan pemancarnya 

3) Batteray Jack, sebagai port catu daya, disambung dengan baterai. 
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4) Power Led, sebagai indikator CM-510 dalam kondisi on atau off 

5) Power jack, sebagai port catu daya, disambung dengan SMPS 

6) Power switch, sebagai sakelar on/off CM-510 

7) Mode button, untuk mengatur mode kerja pada CM-510 

8) Start button, untuk memulai mode kerja yang dipilih 

9) U/L/D/R Button, sebagai tombol inputan pada CM-510. Sebelum 

digunakan tombol ini harus diprogram terlebih dahulu 

10) AX-12+ Bus port, disambungkan dengan motor servo AX-12+ 

11) Peripheral Devices Connection Ports, sebagai port I/O dapat 

disambung dengan sensor gyro, sensor sentuh, infrared, sensor jarak, 

dan sensor lainya. 

12) Mode display led, sebagai indicator mode kerja CM-510 

- Manage, akan menyala jika CM-510 diprogram menggunakan 

RoboplusManager 

Gambar  3. Bagian - Bagian Kontroler CM-510 

(Sumber : Robotis e-Manual v1.05.00 – CM-510) 
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- Program, akan menyala jika CM-510 diprogram menggunakan 

RoboplusMotion 

- Play, akan menyala pada saat program dalam CM-510 dijalankan 

13) Status display led, sebagai indicator kerja CM-510 

- TxD, akan on jika CM-510 mengirim data ke luar 

- RxD, akan on jika CM-510 menerima data dari luar 

- AUX, dapat diprogram sebagai indicator. 

 

b. Motor Servo AX-12 

Motor servo adalah kombinasi dari motor dc dengan rangkaian 

umpan balik elektronik. Motor servo merupakan sebuah motor dengan 

sistem closed feedback di mana posisi dari motor akan diinformasikan 

kembali ke rangkaian kontrol yang ada di dalam motor servo. Motor servo 

berfungsi untuk mengatur gerakan robot. Motor servo yang digunakan 

pada robot ini adalah motor servo jenis AX-12. AX-12 merupakan salah 

satu jenis motor servo yang presisi. Bentuk dari servo AX-12 dapat dilihat 

pada gambar 4. AX-12 memiliki susunan roda gigi dan circuit kontroler 

yang terdapat dalam 1 paket. Cicuit kontroler ini berfungsi sebagai otak 

dari tiap servo yaitu berfungsi untuk umpan balik untuk memperbaiki 

putaran motor, selain itu kontroler ini berguna untuk komunikasi dengan 

CM-510. Dengan circuit control dari tiap servo ini, dapat diketahui 

variabel-variabel yang terdapat pada servo tersebut. Mulai dari besar sudut 

putar, kecepatan putar, besar torsi sampai suhu pada motor servo. Selain 

itu control circuit pada AX-12 berfungsi sebagai pengaman motor yang 
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digunakan dan juga berfungsi sebagai komunikasi antar servo dengan 

master kontrol yaitu CM-510. Sedangkan gearing pada servo berfungsi 

untuk mereduksi putaran motor. Prinsip gearing pada motor servo ini 

adalah memperlambat putaran dan meningkatkan torsi putar.  

 

 

 

Spesifikasi dari servo AX 12 adalah sebagai berikut (Robotis e-

Manual : v1.05.00): 

Berat :   53,5 g 

Ukuran :   32 x 50,1 x 40 mm 

Resolusi :   0,29
o 

Reduksi putaran gear :   254 : 1 

Besar Torsi maksimal :   15 Kgf.cm  

Putaran maksimum :   59 rpm pada tegangan 12V 

Besar putaran  :   360
o 

Suhu kerja :   -5
o
 – 70

o
C 

Tegangan :   9V – 12V 

Komunikasi :   half duplex asynchronous serial 

ID servo :   0 – 253 

Kecepatan komunikasi :  7343 bps – 1 Mbps 

Gambar 4.  Servo AX 12 

(Sumber: Robotis e-Manual v1.05.00 – AX 12) 
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Feedback :   posisi, suhu, beban, tegangan 

Berikut adalah konfigurasi pin dari motor servo AX-12 

 

 

 

c. Sensor Kamera Havimo2.0 

Havimo2.0 merupakan sensor kamera yang dapat mendeteksi objek 

suatu benda baik berupa warna, bentuk objek, dan posisi objek, 

komunikasi sensor ini menggunakan protocol serial half duplexs. Kamera 

havimo menggunakan prosesor HV7131GP. Datasheet HV7131GP (2004: 

4) “HV7131GP is a highly integrated single chip CMOS  color image 

sensor implemented by proprietary MagnaChip 0.35um CMOS sensor 

process realizing high sensitivity and wide dynamic range”. Maksudnya 

adalah HV7131GP merupakan sebuah chip yang terintegrasi CMOS sensor 

warna gambar tunggal yang diolah oleh MagnaChip 0.35um sensor CMOS 

dengan sensitivitas tinggi dan jangkauan dinamis yang lebar. 

 

 

 

 

 

Gambar 5. Konfigurasi pin pada Servo AX 12 

(Sumber : User Manual Dynamixel AX12, 2006:6) 

 

Gambar 6.  Sensor Kamera Havimo 2.0 

(Sumber : Havimo image processing module. 2010: 1) 
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Konfigurasi sensor dapat menggunakan computer dengan bantuan 

serial comunication Usb dynamixel dan menggunakan CM5/CM510 

controller untuk mengkonfigurasi sistem pada sensor kamera tesebut. 

 

 

 

 

 

 

 

Protokol komunikasi Havimo2 menggunakan serial half 

duplex,dengan format instruksi: 

 

 

 

 

Keterangan : 

0xff : Header (kepala data atau perujuk data) 2 kali 

0x64 : ID (idenfitikasi sensor atau tanda pengenal sensor ) 

LEN : Jumlah data bit yang akan di kirimkan. 

INST : Instruksi data yang akan di kirim dan di terima. 

PAR1,PAR2 : Parameter yang di berikan. 

Gambar 7.  Konfigurasi Sensor Havimo 2.0 dengan Komputer 

(Sumber : Havimo image processing module. 2010: 3) 

 

Gambar 8. Format Intruksi Sensor Havimo 2.0 

(Sumber : Havimo image processing module. 2010: 5) 
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CHK : Jumlah hasil data dari keseluruhan paket yang di 

perintahkan, dan di terima 

 

Tabel 1. Instruksi Pada Sensor Havimo 2.0  

(sumber : Havimo image processing module. 2010: 6) 

No INSTRUKSI HEX PAR Fungsi 

`1 PING 0x01 0 

Digunakan untuk 

mendapatkan status 

paket 

2 READ_REGION 0x02 2 
Membaca julmah data 

regional yang terdeteksi 

3 WRITE 0x03 2 

Menuliskan regional 

warna yang akan 

dideteksi 

4 READ_REG 0x0C 2 
Membaca register 

Kamera 

5 CAP_REGION 0x0D 0 
Membaca regional 

warna yang terdeteksi 

6 LUT_MANAGE 0x10 0 

Memasuki mode LUT 

(menangkap regional 

objek berdasarkan 

warna ). 

7 RD_FILTHR 0x11 2 

Membaca Noise dari 

filter treshold yang 

terdetesi 

8 WR_FILTHR 0x12 2 

Menulis data Noise dari 

filter treshold yang akan 

dideterdetesi. 

9 RD_REGTHR 0x13 2 Membaca regional filter 
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treshold yang terdeteksi 

10 WR_REGTHR 0x14 2 

Menulis regional filter 

treshold yang akan 

dideteksi 

11 CAP_GRID 0x15 0 

Mengirim data dan 

mengkompresi data 

untuk mode deteksi grid 

pada komputer yang 

diterima 

12 RAW_SAMPLE 0x0F 0 

Mengirimkan gambar 

sementara gambar 

mentah 

13 READ_GRID 0x16 2 
Membaca grid hasil dari 

algoritma kamera 

14 SAMPLE_FAST 0x17 0 
Menampilkan gambar 

dengan cepat (30FPS) 

 

Sensor kamera havimo2.0 dilengkapi dengan dua algoritma 

pengolahan citra, kedua algoritma tersebut menerjemahkan nilai warna 

kode objek menggunakan built-in look-up Tabel. Oleh karena itu dengan 

suatu kalibrasi yang tepat dari warna yang di ambil harus memiliki 

dampak besar pada hasil pendeteksian. 

1) On-line  Region  Growing  Algorithm 

Region Growing algorima adalah algoritma yang ada pada 

sensor havimo2.0 yang sudah embeded dan diatur sedemikian rupa 

sehingga dapat mendeteksi objek dan warna secara cepat dan real time 

(on-line) dengan mendeteksi regional warna (Herianto, 2012: 16-17).  
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Hasil dari algortima pemrosesan tersebut selanjutnya dikirimkan ke 

komputer pemroses atau ke mikrokontroler, untuk di proses lebih lanjut, 

format keterangan hasil pemrosesan dapat dilihat pada tabel 2. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 Tabel 2. Format Data Algoritma Growing  

(sumber : Havimo image processing module. 2010: 8) 

No Hasil Byte Keterangan 

1 INDEX 1 
Berisi nilai 1 jika kamera terdeteksi, dan 0 

jika kamera tidak terdeteksi. 

2 Color 1 

Kode warna yang terdeteksi (0 = tidak 

diketahui 1= warna1; 2 = warna2 dan 

sebagainya.) 

3 Pixels 2 Jumlah pixel yang terdeteksi. 

4 SUMX 4 
Jumlah kodinat objek yang terdeteksi pada 

sumbu x. 

5 SUMY 4 
Jumlah kodinat objek yang terdeteksi pada 

sumbu y. 

6 MaxX 1 kotak Batas kanan marjin 

Gambar 9. Data Hasil Algoritma Growing Yang di Terima Komputer 

(Sumber : Havimo image processing module. 2010: 8) 
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7 MinX 1 kotak Batas kiri marjin 

8 MaxY 1 kotak Batas bawah marjin 

9 MinY 1 kotak Batas atas marjin 

 

2) On-line  Griding  Algorithm 

Algoritma Griding adalah algoritma yang ada pada sensor 

havimo2.0 yang sudah embeded dan di atur sedemikian rupa sehingga 

dapat mendeteksi objek dan warna secara cepat dan real time (on-line) 

dengan mendeteksi grid-grid objek beserta warna (Herianto, 2012: 18). 

Algoritma ini akan mendeteksi objek dan mengolah warna dari objek 

berbentuk grid gambar 32x24 piksel, dan setiap piksel nya terdiri dari 

5x5 blok kotak dari gambar aslinya. Setiap satu sel kotak terdapat 4 bit 

terendah adalah warna yang terdeteksi, dan 4 bit tertinggi adalah jumlah 

pixel yang terdeteksi. Algoritma griding dapat dilihat pada gambar di 

bawah ini:  

      Bit regional per pixel box 

 

      32x24 pixel image  

      

   

 

 

 

 

Gambar 10.  Algoritma Griding 

 (Sumber : Havimo image processing module. 2010: 9) 
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d. Sensor Gyro 

Sensor gyro adalah sensor yang mendeteksi perubahan kemiringan/ 

kestabilan dari suatu objek yang bergerak. Sensor gyro dapat digunakan 

pada robot atau kendaraan seperti kendaraan segway dan dapat digunakan 

pada objek seperti helikopter untuk keperluan autopilot. Sensor gyro dapat 

berguna untuk sensor posisi, perpindahan dan sensor sudut. Sistem 

balancing robot dibutuhkan sensor gyro untuk mendeteksi 

kemiringan/kestabilan robot pada saat robot sedang bergerak. 

Ketidakstabilan tersebut berupa pergerakan robot humanoid ketika 

berjalan, berlari, berbelok, menendang bola dan lain sebagainya.  

Penggunaan Giroskop (Gyro) pada robot diharapkan mampu 

membantu mendeteksi ketidak seimbangan pada robot dan 

memanfaatkannya agar robot dapat stabil atau seimbang. Robot humanoid 

soccer ini menggunakan sensor gyro produksi dari robotis. Konfigurasi 

sensor gyro dapat dilihat pada gambar berikut: 

 

Gambar 11.  Hasil Pemrosesan Gambar Menggunakan Algortima Griding  

(Sumber : Havimo image processing module. 2010: 9) 
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Keterangan : 

Pin X axis : Pin Y axis : 

1. ADC : Keluaran dipengaruhi 

perubahan gerak 

2. GND 

3. VCC (5V) 

4. VCC (5V) 

5. GND 

6. ADC : keluaran dipengaruhi 

perubahan gerak 

 

7. Perangkat Lunak Robot Pendeteksi Obyek 

a. Roboplus 

Roboplus adalah software dari robotis yang berfungsi untuk 

memprogram CM-510. Roboplus merupakan gabungan dari 3 software 

yaitu Roboplus Task, Roboplus Motion dan Roboplus Manager yang 

masing-masing mempunyai fungsi yang berbeda-beda. 

1) Roboplus Manager 

Roboplus manager merupakan salah satu software dari roboplus 

yang berfungsi untuk mengatur piranti-piranti yang tersambung dengan 

CM-510. Tampilan software roboplus manager dapat dilihat pada 

Gambar 12. Konfigurasi Pin Pada Sensor Gyro 

(Sumber : Robotis e-Manual v1.05.00 –gyro sensor) 

 

 



36 
 

gambar berikut: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2) Roboplus Motion 

Roboplus motion merupakan salah satu software dari roboplus 

yang berfungsi untuk memprogram servo tipe AX yang tersambung 

dengan CM-510. Pemrograman pada servo meliputi : pengontrolan 

Gambar 13.  Tampilan Software Roboplus Manager 

Gambar 14.  Tampilan Software Roboplus Motion 
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sudut putar servo, pengontrolan besar torsi servo, pengontrolan 

kecepatan putar servo dan pengontrolan tingkat kekasaran putaran 

servo. Selain itu, pada software ini mampu membaca posisi masing-

masing servo. Tampilan software roboplus motion dapat dilihat pada 

gambar 14. 

3) Roboplus Task 

Software ini berfungsi untuk memprogram alur logika robot. 

Bahasa yang digunakan pada Roboplus Task adalah bahasa C. Berikut 

adalah fungsi-fungsi yang terdapat dalam roboplus task (Robotis e-

Manual v1.05.00 – Roboplus Task): 

- start program, berfungsi untuk memulai program 

- exit program, untuk mengakhiri program 

- { , untuk memulai sebuah blok program 

- } , untuk menutup sebuah blok program 

- //, untuk memberi komentar pada program 

- Compute, berguna untuk perhitungan aritmatika 

- Load, berfungsi untuk me-load internal controller pada CM-510 

- Label, untuk membuat inisialisai posisi pada fungsi jump 

- Jump, berfungsi untuk melompati program pada label tertentu 

- If, Else if, Else, merupakan fugsi percabangan 

- endless loop, fungsi ini akan terus mengulang program. 

- Condition loop, fungsi ini akan mengulang program jika syaratnya 

terpenuhi. 
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- Count loop, berfungsi untuk mengulang program sebanyak yang 

ditentukan 

- Break loop, berfungsi untuk keluar dari kondisi pengulangan 

- Conditional stand, berfungsi untuk mengulang program sampai 

syaratnya terpenuhi 

- Make function, berfungsi untuk membuat subroutine  

- Call function, berfungsi untuk memanggil subroutine 

- Exit function, untuk keluar dari subroutine dan melanjutkan 

program 

 

b. Havimo GUI 

Software ini berfungsi untuk mengkalibrasi sensor kamera 

havimo2.0 pada robot. Software ini, pengguna dapat dengan mudah dalam 

melakukan kalibrasi warna. Sensor kamera havimo2.0 mampu mendeteksi 

sampai 7 buah warna yang berbeda. Sensor kamera mengambil sampel 

gambar dari obyek dengan warna tertentu, selanjutnya salah satu warna 

dipilih dan di kalibrasi pada havimo menjadi kode warna tertentu, misal 

warna1. Setiap 1 macam warna memiliki nilai batas maksimal dan nilai 

batas minimal dalam format warna RGB, HSV ataupun CMYK.  

Bahasa yang digunakan pada Roboplus Task adalah bahasa C. 

Berikut adalah fungsi-fungsi yang terdapat dalam roboplus task: 
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8. Sistem Deteksi Objek 

Sensor kamera menangkap gambar objek suatu benda dan 

merubahnya menjadi gambar digital. Gambar digital menurut merupakan 

sekumpulan titik yang disusun dalam bentuk matriks, dan nilainya 

menyatakan suatu derajat kecerahan (derajat keabuan/ gray-scale). Derajat 

keabuan 8 bit menyatakan 256 derajat kecerahan. Gambar berwarna nilai 

setiap titiknya adalah nilai derajat keabuan pada setiap kompoen warna 

RGB. Bila masing-masing komponen R, G dan B mempunyai 8 bit, maka 

satu titik dinyatakan dengan (8+8+8) = 24 bit atau 224 derajat keabuan.  

Menurut Brigit Graf (1999: 67), “even the finally used image 

processing functions have certain difficulties in detecting theball 

depending on the lighting conditions”. Gambar yang ditangkap kamera 

sangat berpengaruh terhadap cahaya. Cahaya yang mengenai objek secara 

tidak merata akan mengakibatkan perbedaan warna pada objek yang 

ditangkap kamera. Oleh karena itu, untuk mengenali suatu objek dapat 

Gambar 15.  Tampilan Software Havimo GUI 
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dilakukan dengan cara memanipulasi gambar-gambar berdasarkan bentuk 

ataupun berdasarkan kesamaan nilai warna dengan sekitarnya. 

Dalam proses pengenalan objek atau deteksi objek diperlukan suatu 

pemisahan bagian atau segmen tertentu dalam citra yang akurat, proses 

pemisahan tersebut dikenal sebagai proses segmentasi. Proses pengenalan 

segmen merupakan salah satu kunci dalam mendapatkan suatu hasil 

pengenalan atau deteksi yang akurat. Segmentasi membagi suatu citra 

menjadi bagian-bagian atau segmen yang lebih sederhana dan bermakna 

sehingga dapat dilakukan analisis lebih lanjut. Kegunaan segmentasi 

menurut Forsyt dan Ponce (2003) yang dikutip oleh Benedictus,dkk (2010: 

2) adalah pengambilan informasi dari citra seperti pencarian bagian mesin, 

pencarian manusia dan pencarian citra yang serupa. Menurut 

Rujikietgumjorn (2008) yang dikutip oleh Benedictus, dkk (2010: 2), 

secara umum pendekatan segmentasi citra yang sering digunakan adalah 

melalui pendekatan intensitas, pendekatan warna dan pendekatan bentuk.  

Segmentasi warna merupakan proses segmentasi dengan 

pendekatan daerah yang bekerja dengan menganalisis nilai warna dan tiap 

piksel pada citra dan membagi citra tersebut sesuai dengan fitur yang 

diinginkan. Warna dalam pengolahan citra dipresentasikan dengan nilai 

hexadesimal dari 0x00000000 sampai 0x00ffffff. Warna hitam adalah 

0x00000000 dan warna putih adalah 0x00ffffff. Segmentasi warna adalah 

pemisahan segmen dalam suatu citra berdasarkan warna yang terkandung 

dalam citra. Segmentasi gambar merupakan sebuah proses dimana dalam 
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proses tersebut terjadi pemisahaan objek-objek pada suatu gambar yang 

telah dipilih.  

 

B. Kerangka Berpikir 

Pembelajaran robotika pada program studi pendidikan mekatronika 

UNY merupakan ilmu teknik yang mutlak dan harus dikuasai oleh masing-

masing peserta didik mekatronika. Robotika memberikan pengetahuan secara 

umum tentang sistem robot, yaitu: struktur dan mekanik robot, sensor robot, 

otak atau kontroler robot, driver atau catu daya sebuah robot, aktuator gerak 

robot, algoritma robot dan pengetahuan lainya tentang robot.  

Penguasaan peserta didik prodi mekatronika UNY tentang robot 

vision dirasa masih rendah dan banyak mengalami kendala. Hal ini 

disebabkan karena dalam pokok bahasan ini mahasiswa harus memahami dan 

mengetahui kemampuan dasar lain seperti: sensor-sensor dan cara kerjanya 

yang dipakai dalam robot vision, antar muka sensor pada robot vision, 

pemrograman sensor pada robot vision. 

Penelitian ini akan dilakukan penelitian mengenai upaya 

pengembangan robot pendeteksi obyek dengan menggunakan sensor kamera 

sebagai media bantu pembelajaran pada materi robot. Penelitian ini bertujuan 

untuk mengetahui tingkat kelayakan robot pendeteksi obyek dengan 

menggunakan sensor kamera sebagai media pembelajaran, dan untuk 

mengetahui peningkatan hasil belajar peserta didik setelah melakukan 

pembelajaran menggunakan media pembelajaran ini. 
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C. Penelitian Yang Relevan 

Beberapa penelitian yang relevan dengan penelitian ini adalah: 

1. Penelitian yang dilakukan oleh Lestari Rahayu (2005) dari Universitas 

Negeri Yogyakarta, dengan penelitian yang berjudul Pengembangan 

Prototipe Program Video Pengajaran Mikro Untuk Ketrampilan 

Mengadakan Variasi. 

Deskripsi penelitian adalah sebagai berikut: 

Penelitian dengan tujuan untuk membuat prototipe program video 

Pengajaran Mikro untuk ketrampilan mengadakan variasi yang dikemas 

dalam bentuk VCD di Program Studi Pendidikan Teknik Elektro FT 

UNY. Model penelitian adalah penelitian pengembangan dengan 

beebrapa tahapan yaitu: (1) tahap penentuan (define) yang meliputi 

analisis kebutuhan dan masalah, menentukan topik dan sasaran program; 

(2) tahap pengembangan (develop) yang terdiri dari merumuskan tujuan, 

menentukan pokok materi, pembuatan treatment, penulisan naskah 

program, shooting, editing, dubbing, mixing, copying and distribution; 

dan (3) tahap pengujian. Hasil penelitian menunjukkan tingkat validitas 

prototipe program video Pengajaran Mikro keterampilan mengadakan 

variasi dari validasi oleh ahli media mencapai 73% dengan kategori 

cukup baik, sedangkan validasi oleh ahli materi mencapai 86.25% 

dengan kategori baik. Tingkat validitas prototipe program video 

Pengajaran Mikro keterampilan mengadakan variasi dari uji coba 

kelompok kecil sebesar 77.75% dengan kategori baik. Prototipe program 
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video Pengajarn Mikro untuk ketrampilan mengadakan variasi layak 

digunakan di Program Studi Pendidikan Teknik Elektro FT UNY. 

2. Penelitian yang dilakukan oleh Widodo (2009) dari Universitas Negeri 

Yogyakarta, dengan penelitian yang berjudul Pengembangan Prototipe 

Trainer MCB (Miniature Circuit Breaker) Sebagai Komplemen Materi 

Praktik Instalasi Listrik di SMK. 

Deskripsi penelitian adalah sebagai berikut: 

Penelitian dengan tujuan untuk membuat media pembelajaran berupa 

prototipe/trainer MCB (Miniature Circuit breaker), mengetahui tingkat 

validitas kelayakannya serta mengembangkan media sebagai salah satu 

alat bantu mengajar praktik Listrik Instalasi di SMK N 3 Yogyakarta. 

Model penelitian adalah penelitian dan pengembangan, yang melalui 

tahapan-tahapan yaitu analisis, desain, implementasi dan pengujian. Hasil 

penelitian menunjukkan bahwa tingkat validitas kelayakan yang 

diberikan oleh pakar materi sebesar 77,5% yang dikategorikan sangat 

layak, ahli media sebesar 86,0% yang dikategorikan sangat layak, dan 

untuk ujicoba responden siswa sebesar 65,16% yang dikategorikan layak 

digunakan dalam pembelajaran di kelas, uji coba penilaian siswa 

terhadapa trainer 65,6% yang dikategorikan layak digunakan dalam 

pembelajaran di kelas III Jurusan Listrik di SMK N 3 Yogyakarta. 

Kesimpulan dari hasil penelitian ini adalah media pembelajaran yang 

berupa trainer ini layak digunakan dalam pembelajaran di Jurusan Listrik 



44 
 

di SMK N 3 Yogyakarta dengan rerata penilaian kelayakan dari seluruh 

responden sebesar 72,52%. 

3. Penelitian yang dilakukan oleh Khasan Muntaha (2009) dari Universitas 

Negeri Yogyakarta, dengan penelitian berjudul Pengembangan Modul 

Proteksi Listrik Tegangan Menengah Sebagai Media Pembelajaran Mata 

Kuliah Sistem Proteksi Jurusan Pendidikan Teknik Elektro Fakultas 

Teknik Universitas Negeri Yogyakarta. 

Deskripsi penelitian adalah sebagai berikut: 

Tujuan penelitian ini adalah mengembangkan modul Lembar Kerja 

Praktikum Simulasi, mengetahui unjuk kerja pembelajaran menggunakan 

modul tersebut dan mengetahui tingkat kelayakan modul Lembar Kerja 

Praktikum Simulasi. Model penelitian ini adalah pendekatan rancang 

bangun atau Research and Development dengan melalui tahap analisis, 

tahap desain dan pembuatan modul, tahap validasi dan dilanjutkan 

dengan tahap pengujian. Hasil penelitian mengembangkan modul 

pembelajaran dihasilkan 3 topik Lembar Kerja Praktikum Simulasi rele 

proteksi, yaitu (1) Pemasangan dan pengaturan rele proteksi; (2) 

Karakteristik kurva proteksi Phase Overcurrent; dan (3) Simulasi 

karakteristik kurva proteksi  Thermal Overload. Unjuk kerja pengujian 

pembelajaran oleh kelompok kecil mahasiswa menggunakan modul 3 

topik tersebut diperoleh durasi total 110 menit, 40 menit untuk topik ke-

1, 30 menit untuk topik ke-2 dan 40 menit untuk topik ke-3.  Sedangkan 

tingka kelayakan modul Lembar Kerja Praktikum Simulasi oleh pakar 
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materi sebesar 82,29% yang dikategorikan sangat layak. Sedangkan ahli 

media sebesar 85,19% yang juga dikategorikan sangat layak  dan untuk 

ujicoba responden mahasiswa sebesar 73,33% sampai 86,11% yang 

dikategorikan layak digunakan dalam pembelajaran mata kuliah Sistem 

Proteksi. 

 

D. Pertanyaan Penelitian 

Pertanyaan penelitian dari uraian kajian teoritik, dan kerangka berpikir 

yang telah diuraikan diatas adalah sebagai berikut : 

1. Bagaimana unjuk kerja robot pendeteksi obyek berdasarkan warna 

dengan sensor kamera sebagai media pembelajaran robot vision?  

2. Bagaimana tingkat kelayakan robot pendeteksi obyek dengan sensor 

kamera sebagai media pembelajaran robot vision? 

3. Bagaimanakah peningkatan hasil belajar peserta didik setelah dilakukan 

upaya pembelajaran dengan media pembelajaran robot pendeteksi obyek 

dengan sensor kamera? 

 

E. Indikator Keberhasilan 

Indikator keberhasilan dari penelitian tindakan kelas ini adalah 

tercapainya nilai B oleh minimal 50% dari peserta didik. Proses siklus 

penelitian dianggap berhasil dan dihentikan setelah indikator keberhasilan 

tersebut tercapai. 

 


