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ABSTRAK

Operasi merupakan suatu kegiatan yang memerlukan tingkat konsentrasi tinggi bagi
dokter dan asisten dokter (Operator). Mereka juga memiliki batas waktu konsentrasi
maksimal yang dipengaruhi oleh faktor seperti tidur, makanan, dan kondisi mental.
Penelitian pada tahun 1990 menunjukkan bahwa manusia hanya dapat
berkonsentrasi penuh selama 90 menit sebelum membutuhkan istirahat sekitar 15
menit. Keterbatasan manusia ini mendorong pengembangan solusi revolusioner,
yaitu robot lengan yang dapat membantu dan meringankan pekerjaan manusia.
Robot lengan ini berjenis Articulated dan memiliki lebih dari 4 sumbu gerak. Robot
Articulated dengan lebih dari 4 sumbu gerak dapat bergerak dan menjangkau titik
gerak ke segala arah, mirip dengan lengan manusia. Terdapat 4 Frame/Link pada
robot Articulated dengan 4 Degree of Freedom (DoF): Base Frame yang berputar
ke kanan dan kiri, Shoulder Frame yang memajukan atau memundurkan posisi End
Effector, Elbow Frame yang menaikkan atau menurunkan posisi End Effector, dan
Wrist Frame yang menopang End Effector. Robot yang akan dirancang ini
bertujuan membantu dokter memberikan peralatan operasi yang dibutuhkan dan
meringankan kerja asisten dokter (Operator) dengan menggabungkan metode Voice
Command dan Computer Vision. Voice Command digunakan dokter untuk
memberikan perintah suara seperti "Pisau" atau "Gunting", yang akan diterima oleh
microphone dan diteruskan sebagai input data oleh Microprocessor. Computer
Vision kemudian mendeteksi perintah dan memberikan koordinat bagi robot untuk
mengambil alat bedah yang dimaksud dan menyerahkannya kepada dokter.

Kata Kunci : Robot Manipulator, Operasi, Voice Command, Inverse Kinematic,

Computer Vision
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ABSTRACT

Surgery is an activity that requires a high level of concentration for doctors and
doctor's assistants (Operators). They also have a maximum concentration time limit
influenced by factors such as sleep, food, and mental condition. A study in 1990
revealed that humans can only maintain full concentration for 90 minutes before
needing a rest of approximately 15 minutes. These human limitations have driven
the development of a revolutionary solution, namely the robotic arm that can assist
and alleviate human work. This robotic arm is of the Articulated type and has more
than 4 degrees of freedom. An Articulated robot with more than 4 degrees of
freedom can move and reach motion points in all directions, similar to a human
arm. The robot Articulated with 4 degrees of freedom consists of 4 frames/links. the
Base Frame that rotates right and left, the Shoulder Frame that advances or
retreats the position of the End Effector, the Elbow Frame that raises or lowers the
position of the End Effector, and the Wrist Frame that supports the End Effector.
The purpose of designing this robot is to assist doctors in providing the necessary
surgical equipment and to lighten the workload of doctor's assistants (Operators)
by combining Voice Command and Computer Vision methods. Doctors use Voice
Command to give voice commands such as "Knife" or "Scissors,” which are
received by a microphone and processed as input data by a Microprocessor.
Computer Vision then detects the commands and provides coordinates for the robot
to retrieve the specified surgical instrument and deliver it to the doctor.

Keywords : Robot Manipulators, Surgical, Voice Command, Inverse Kinematic,

Computer Vision
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