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Implementasi Modul Motor Servo Sebagai Pemilah Barang Cacat

Abstrak

Dalam industri, meningkatkan kualitas produk merupakan suatu hal yang
sangat penting agar dapat mencapai standar yang lebih tinggi. Salah satu
tantangan yang dihadapi adalah bagaimana mendeteksi barang-barang cacat
dengan cepat dan tepat. Untuk mengatasi hal ini, kami telah mengembangkan
prototipe sistem pendeteksi-barang cacat yang menggunakan webcam sebagai alat
pendeteksi dan motor servo sebagai lengampemilah. Dalam rancangan.sistem ini,
digunakan Raspberry Pi 3B._sebagai perangkat pengontrol utama. Webcam
dihubungkan ke Raspberry Pi untuk mengambil gambar. produk yang sedang
diproduksi. Penggunaan motor servo sebagai lengan pemilah dalam sistem ini
tidak bisa diabaikan. Setelah produk diproses-oleh webcam dan dinyatakan cacat
atau tidak cacat, motor servo berfungsi-untuk memilah produk tersebut ke tempat
yang sesuai, entah itu tempat penampungan produk cacat atau tempat bagi produk

vang layak untuk dijual.

Kata Kunci: Pendeteksi barang cacat, Motor Servo, Raspberry Pi 3B, Pemrosesan

Citra, Prototipe Sistem, Efisiensi produksi.
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Servo Motor Implementation for Product Defect Sortener

Abstract
In the industry, enhancing product quality is a critical aspect to meet higher

standards. One of the challenges faced is efficiently and accurately detecting
defective items. To solve this problem, we.have developed a prototype system for
detecting defective products using nd a motor servo
' device for this system is thef

d to the Raspber

being produce tor servo as rting arm in this 1ML
crucial. Af ed byt ti
or no Sfunctio respective

lo ] sale-worthy

as the sorting arm. The vberry Pi 3B.

The webcam is co Pi to capture images of the products
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BAB I
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang
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Produksi adalah sebuah kegiatan yang dilakukan seorang produsen
untuk membuat sebuah produk yang dapat.bermanfaat bagi dirinya maupun
bagi orang lain. Dewasa ini'kegiatan produksi sudah dilakukan oleh berbagai
elemen masyarakat-dari skala terkecil (industri rumahan) sampai.skala besar
(industri pabrikan). Dimana dalam berjalannya proses produksi suatu barang
dibutuhkan berbagai rangkaian proses salah satunya quality control (QC).

eyieyer uabap Niuyaijod uizi edue)

Dalam proses QC sebuah barang produksi biasanya sudah diberi ketentuan
seleksi dari segi kualitas visual maupun kualitas material, identifikasi kualitas
material biasanya dilakukan di laboraterium sebuah pabrik atau instansi yang
bersangkutan dengan hal tersebut, dimana ketentuan tersebut berguna untuk
mengetahui apakah produk yang diproduksi sudah  sesual standar
laboratorium sehingga dapat dengan aman digunakan oleh target pengguna
produk tersebut. Sedangkan untuk identifikasi kualitas visual biasa ditetapkan
dalam proses QC produk yang menjual bentuk fisik sebagai daya tarik produk
tersebut, dimana jika tedapat kejanggalan pada produk yang diproduksi dapat

menyebabkan kurangnya minat dari penggunaan produk tersebut. Oleh karna
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itu dibutuhkan adanya sistem pendeteksi. barang cacat produksi dari segi
bentuk pada kegiatan produksi sabun batang, sehingga produk sabun batang
yang dijual dipasaran nantinya tidak menimbulkan kecurigaan dari pengguna
yang sudah membelinya (Herdiansah et al., 2021).
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Untuk mengatasi masalah tersebut penulis membuat “Prototipe Sistem
Pendeteksi Barang Cacat.Produksi Menggunakan \Webcam Berbasis Machine
Learning”, alat ini berkerja dengan memproses gambar yang tertangkap oleh
webcam yang nantinya akan memicu modul motor servo yang terhubung
dengan perangkat raspberry pi untuk bergerak sebanyak 90° searah jarum jam

untuk memilah sabun batang yang terdeteksi cacat secara visual.
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1.2 Perumusan masalah
Berdasarkan latar belakang yang telah diuraikan, maka didapatkan rumusan
masalah sebagai berikut:

1) Bagaimana modul motor servo dapat digunakan untuk memilah barang?
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2) Bagaimana sistem komunikasi antara modul motor servo dengan
webcam?
3) Sejauh mana modul.motor servo efektif digunakan“sebagai lengan

pemilah untuk-meningkatkan kecepatan dan presisi proses pemilahan

barang?
1.3 Tujuan
Adapun tujuan dalam penyusunan tugas akhir ini adalah:
1) Mengetahui cara mengimplementasikan modul motor servo sebagai
sistem pemilah barang cacat produksi.
2) Mengetahui cara mengkomunikasikan antara modul motor servo dengan
webcam.
3) Mengetahui cara mengoptimalkan penggunaan modul motor servo untuk
memilah barang hasil pendeteksian indikasi.cacat produksi oleh webcam.
4) " Sistem ini dapat diterapkan pada kegiatan produksi mulai dari tingkat
industri rumahan sampai industri pabrikan.
1.4 Luaran

a. Draft Artikel llmiah.
b. Laporan Tugas Akhir.

c. Purwarupa sistem pendeteksi barang cacat menggunakan webcam dan
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modul metor servo sebagai-alat pemilah.
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5.1 Kesimpulan
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Berdasarkan hasil analisis dan pengujian Prototipe Sistem Pendeteksi

Barang Cacat Produksi Menggunakan \Webcam, maka dapat disimpulkan:

1. Untuk membuat motor.servo dapat bergerak diperlukan pin iput yang
mampu menghasilkan sinyal pulsa pada Arduino Uno yang'mana pda
prototipe ini digunakan Pin 3 dan 9.

2. Untuk-mengkomunikasikan motor servo dengan webcam digunakan
perangkat pembantu untuk pemrosesan gambar dari ‘webcam dan
memberikan input kepada motor servo. Perangkat pembantu tersebut
adalah Raspberry Pi dan ArduinoUno yang terkoneksi secara serial.

3. Untuk mendapatkan kefektifan yang diperlukan dalam proses pemilahan
barang cacat diperlukan kalibrasi sudut putaran motor servo terhadap area
pemilahan barang cacat. Setelah itu dilakukan penyesuaian penempatan
langan pemilah barang cacat terhadap pembacaan gambar dan
pemrosesan citra barang cacat produksi-oleh webcam dan perangkat
Raspberry Pl.

5.2 Saran

Adapun saran untuk pengembangan alat prototipe sistem pendeteksi
barang cacat produksi menggunakan webeam ini yaitu ;
1. Menggunakan monitor yang terhubung langsung menggunakan kabel

HDMI dengan Raspberry Pi agar memudahkan dalam pemrograman
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Raspberry-Pi.

2. Pendeteksian barang cacat produksi dapat ditambahkan lagi dari segi
warna maupun bahan yang digunakan.

3. Meningkatkan perangkat yang digunakan agar dapat mendeteksi

kecacatan barang produksi dengan lebih akurat.
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Lampiran 3 Listing Program

7.Pemrograman Sistem Pendeteksi Barang Cacat Produksi Menggunakan
Webcam

from keras.models import load model #TensorFlow is required for Keras to work

import cv2 # Install opencv-python

import numpy as np

import time

from threading i read

from threading import Event

POLITEKNIK
NEGERI
e - JAKARTA

# Load the labels

class names = open("labels.txt

# thread t1
def capture _image():

# CAMERA can be 0 or 1 based on default camera of your computer
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camera = cv2.VideoCapture(0)

while True:

# Grab the webcamera's image.
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D
=
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ret, image = camera.read()

# Resize the raw image into (224-height,22 idth) pixels
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time.sleep(0.1)

# thread t2
def classification(trigger):

send data_to_arduino('l") #ngetest servo

while 1:
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if data['image'] is not None : #cek apakah data gambar sudah ada pada RAM
# Make the image a numpy array and reshape it to the models input shape.
image = data['image']
image = np.asarray(image, dtype=np.float16).reshape(1, 224, 224, 3)

# Normalize the image array

image = (image / 512.5)

ictior D image)
index = np.argmax(
ass_name = class_names[index]

confidence sc 0

obj class =cl
# Print predict

rint("Class:"

Nl POLITEKNIK §
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JAKARTA

2],
H%H)

print(e)
else:
print('OK")
data['image'] = None
time.sleep(0.1)
if trigger.is_set(): #mengecek apakah trigger diset atau tidak

break #menyetop t2
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stoper = Event()
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#definisikan thread t1 dan thread t2

t1=Thread(target=capture image),

t2=Thread(target=classification,a

#run thread t1 dan thre

t1.start()
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int servo2Pin

int angle = 0;
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void setup() {
servol.attach(servolPin);
servo2.attach(servo2Pin);
Serial.begin(9600);

}
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void loop() {
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Hak Cipta:
1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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