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Dian Ardhana Nugraha 
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ABSTRAK 

Proses otomatisasi Claw Machine yang semula merupakan sarana permainan di 

banyak pusat perbelanjaan dapat digunakan untuk berbagai keperluan. Dalam 

penelitian ini otomatisasi yang dilakukan adalah pencarian posisi obyek dan 

pengambilan obyek tertentu sesuai warna yang diminta tanpa menggunakan remote 

control. Untuk itu, dalam penelitian ini penulis melakukan beberapa tahapan. 

Tahapan pertama yang digunakan yaitu proses pencarian obyek berwarna 

menggunakan sensor berupa kamera. Hasil dari image processing adalah area yang 

terbagi menjadi sektor-sektor dengan nilai RGB pada tiap-tiap sektornya. Kemudian 

nilai RGB ini dirubah kedalam bentuk indeks RGB dan diolah dengan logika fuzzy 

untuk mendapatkan jenis warna obyek pada masing-masing sektor. Tahapan kedua 

yaitu proses penentuan letak dan pengambilan obyek. Mekanik pada mesin mencakup 

pergerakan motor pada sumbu X, sumbu Y, dan sumbu Z. Motor X dan Y digunakan 

untuk menuju sektor letak obyek dengan warna yang dikehendaki, sedangkan motor 

Z digunakan untuk mengambil obyek. Pengujian dilakukan sebanyak 10 kali terhadap 

empat warna dengan tingkat keberhasilan 77.42% untuk warna merah, 94.78% untuk 

warna kuning, 81.03% untuk warna hijau, dan 86.25% untuk warna biru. Untuk 

pengujian pengambilan obyek diperoleh tingkat keberhasilan 81% untuk pengambilan 

satu obyek dan 80.75% untuk pengambilan tiga obyek.  

 

Kata kunci : Claw Machine, fuzzy logic , image processing. 
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Implementation Of Fuzzy Logic To The Automatic Claw Machine Based On Image 

Processing 

 

Dian Ardhana Nugraha 
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Engineering Faculty, Jember University 

 

ABSTRACT 

The automation process of Claw machine which originally  found as a playing game 

machine in many shopping centre has been able to be used for many intention. In this  

final project,  the automation used involve finding object’s position and clawing the 

object with one specific color requested without using any remote control.  The first 

step is finding the colored object using camera sensor. As a result of this image 

processing, the area captured is divided into some sectors which has RGB value of 

each. Having been converted to RGB index, RGB value will be processed by using 

fuzzy logic  to obtain the kind of color in each sector. The second step is finding 

object process. The mechanical compound of this machine includes motor X, motor Y, 

and motor Z.  X and Y motors are used to move the claw to the sector in which the 

object requested is detected, while Z motor is used to claw the object. The test is 

examined in ten times to four colors which have a ratio of successful of 77.42% for 

red, 94.78% for yellow, 81.03% for green, and 86.25% for blue. For finding and 

clawing test have a ratio of successful of 81% for clawing one object and 80.75% for 

clawing three objects. 

 

Keywords: Claw machine, fuzzy logic,  image processing. 
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RINGKASAN 

 

Implementasi Fuzzy Logic pada Automatic Claw Machine Berbasis Image 

Processing; Dian Ardhana Nugraha,  071910201060;  2013:  65 halaman; Jurusan 

Teknik Elektro Fakultas Teknik Universitas Jember. 

 

Claw Machine adalah suatu mesin yang terdiri dari sebuah pencapit yang 

dapat bergerak dalam tiga arah sumbu yaitu sumbu x, sumbu y, dan sumbu  z. mesin 

sangat populer dan banyak ditemui di berbagai arena permainan di pusat-pusat 

perbelanjaan. Sistem kerja mesin ini banyak diadopsi untuk keperluan-keperluan 

industri, misalnya sistem pengangkutan peti kemas di pelabuhan dan sistem OHTC 

pada beberapa pusat tenaga listrik maupun pabrik-pabrik. Semua aplikasi yang ada 

pada industri ini masih dilakukan secara manual, yaitu seorang pegawai masuk ke 

ruang kemudi dan menunggu perintah barang apa yang harus diambil sementara 

pegawai yang lain berada di dekat barang yang akan diambil untuk memasangkan 

atau mengaitkan pencapit agar bisa tepat mengangkat suatu barang. Hal ini tentunya 

akan menghabiskan waktu serta seringkali membahayakan keselamatan pegawai 

karena harus naik ke tempat ruang kontrol yang tinggi. Oleh karena itu, tujuan dari 

penelitian ini adalah membuat suatu aplikasi yang sederhana untuk mengontrol sistem 

kerja dari Claw Machine tersebut. Aplikasi sederhana ini yaitu memodelkan Claw 

Machine seperti bentuk aslinya tidak kurang tidak lebih hanya saja ditampilkan dalam 

bentuk miniatur dan dapat secara otomatis mengambil barang sesuai perintah yang 

diinputkan pada interface. Perintah ini berupa warna-warna benda. 

Agar mesin dapat mengenali warna benda, metode yang dipilih dalam 

penelitian ini adalah image processing dengan implementasi logika fuzzy. Tahap 
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pertama yang dilakukan adalah mendapatkan nilai indeks RGB pada benda-benda 

yang diletakkan pada Claw Machine. Sebuah kamera juga digunakan karena sebelum 

melakukan input pada interface, user perlu untuk melihat benda-benda yang ada pada 

Claw Machine. Tahap kedua yaitu melakukan implementasi fuzzy untuk mengolah 

nilai-nilai RGB masing-masing objek untuk menghasilkan warna benda yang akan 

dikenali oleh mesin. Tahap terakhir yaitu melakukan proses pengambilan objek sesuai 

warna yang diinputkan user melalui interface yang menggunakan Visual Basic 6.0. 

untuk menghubungkan software pada laptop dengan hardware digunakan sistem 

komunikasi serial. 

Pada penelitian ini dilakukan pengujian terhadap 12 objek berwarna dengan 

empat kelompok warna yaitu merah, kuning, hijau, dan biru.  Hasil penelitian 

menunjukkan bahwa implementasi fuzzy dapat digunakan untuk menggolongkan 

warna-warna obyek. Keberhasilan mesin untuk mengklasifikasikan warna merah 

yang diperoleh dari proses fuzzy adalah 77.42%, sedangkan rentang warna merah 

dalam segitiga warna RGB adalah -45
0
 sampai 45

0
. Keberhasilan mesin untuk 

mengklasifikasikan warna kuning yang diperoleh dari proses fuzzy adalah 94.78%,  

sedangkan rentang warna kuning dalam segitiga warna RGB adalah 15
0
 sampai 105

0
. 

Keberhasilan mesin untuk mengklasifikasikan  warna hijau yang diperoleh dari 

proses fuzzy adalah 81.03%,  sedangkan rentang warna hijau dalam segitiga warna 

RGB adalah 75
0 

sampai 195
0
. Keberhasilan mesin untuk mengklasifikasikan warna 

biru yang diperoleh dari proses fuzzy adalah 86.25%,  sedangkan rentang warna biru 

dalam segitiga warna RGB adalah 165
0 

sampai 330
0
. 

Untuk pengujian tahap pengambilan obyek, dilakukan dua kali yaitu 

pengambilan satu obyek dengan satu warna dan pengambilan tiga obyek dengan satu 

warna. Pengujian pengambilan satu obyek dengan satu warna memiliki tingkat 

keberhasilan sebesar 81%. Pengujian pengambilan tiga obyek dengan satu warna 

memiliki tingkat keberhasilan sebesar 80.75%. 
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