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ABSTRACT 

The Lagrange Interpolation Polynomial is the main tool used in this research to follow 

scattered points in a robot vision system. A Lagrange polynomial curve is formed by the 

system's integration of the Intel RealSense D415 camera and the robotic arm Dobot 

Magician to detect and track colored scattered dots. The primary goal is to create a system 

that can locate these spots' coordinates and enable the robot to travel smoothly along the 

interpolated curve. The robot's movement is enhanced for accuracy and precision through 

the use of image processing and interpolation techniques, which qualify it for material 

handling applications. Phases of requirement planning, design workshop, and 

implementation are all included in the development process, which is carried out using the 

Rapid Application Development (RAD) methodology. The study provides a basis for future 

developments in robotic vision and interpolation techniques. 
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ABSTRAK 

Polinomial Interpolasi Lagrange merupakan alat utama yang digunakan dalam penelitian ini 

untuk menelusuri titik-titik yang tersebar dalam sistem penglihatan robot. Kurva polinomial 

Lagrange dibentuk oleh integrasi sistem kamera Intel RealSense D415 dan lengan robot 

Dobot Magician untuk mendeteksi dan melacak titik-titik yang tersebar berwarna. Sasaran 

utamanya adalah untuk menciptakan sistem yang dapat menemukan koordinat titik-titik ini 

dan memungkinkan robot untuk bergerak dengan lancar di sepanjang kurva yang 

diinterpolasi. Pergerakan robot ditingkatkan untuk akurasi dan presisi melalui penggunaan 

teknik pemrosesan gambar dan interpolasi, yang membuatnya memenuhi syarat untuk 

aplikasi penanganan material. Tahapan perencanaan kebutuhan, lokakarya desain, dan 

implementasi semuanya termasuk dalam proses pengembangan, yang dilakukan dengan 

menggunakan metodologi Rapid Application Development (RAD). Studi ini memberikan 

dasar untuk pengembangan masa depan dalam teknik penglihatan robot dan interpolasi. 

 

Kata Kunci: Polinomial Interpolasi Lagrange, Penglihatan Robot, Dobot Magician, Intel 

RealSense D415, Pemrosesan Gambar, Lengan Robot 
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