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Rancang Bangun Konveyor Pemilah Tomat Menggunakan Dobot Magician

ABSTRAK

Dalam era perkembangan teknologi yang cepat, merancang alat konveyor menjadi
sangat penting untuk melakukan pemindahan_tomat dengan cepat di industri.
Tujuan penelitian ini diharapkan dapat.membangun kenveyor dalam melakukan
pemindahan tomat dengan baik.~Sistem ini menggunakan_motor dc dengan
pemakaian teknik PWM (Pulse With Modulation) untuk menghasilkan lebar pulsa
vang diinginkan. Konveyor akan bekerja dengan pengaturan PWM yang berbeda
beda setelah bergantungterhadap berapa pendeteksian sensor infared proximity 1
mendeteksi objek danmengalirkan tomat menuju'sensor Infrared Proximity 2. untuk
memberhentikan -konveyor dengamn. buzzer sebagai penanda dan dilanjutkan
pemilahan oleh Dobot Magician. Data counting oleh sensor.infared 2 ditampilkan
di seven segment hingga 4 digit. Sistem ini diuji coba menggunakan duty cycle 25
persen, 50 persen, 75 persen dan 100 persen dengan metode peletakkan 1 tomat, 4
tomat,dan 8 tomat sesuai-kapasitas-maksimal konveyor yakni 8 tomat. Pengujian
ini dilakukan untuk menghasilkan pengaturan PWM yang baik dan menguji fungsi
antar komponen berjalan dengan-baik. Hasil pengujian menunjukkan bahwa
konveyor dengan 1 tomat baik digunakan dengan PWM 50 persen, kurang dari 4
tomat baik digunakan 75 persen dan kurang dari 8 tomat dan lebih dari 4 tomat
baik dengan pengaturan PWM 100 persen. Pengujain integrasi fungsi komponen
sensor infrared, buzzer dan seven segment berjalan dengan tingkat akurasi 100
persen.

Kata Kunci: Dobot Magician, Konveyor, Sensor Infrared Proximity, Counting,

PWM

Vi
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Design and Construction of Tomato Sorting Conveyor Using Dobot Magician

ABSTRACT

In the era of rapid technological development, designing conveyor«tools is very
important to carry out fasttomato transfer in industry. The purpose of this.study is
expected to build a.conveyor in carrying out temato transfer well. This system.uses
a DC motor with the use of PWM.(Pulse With Modulation) techniques to produce
the desired pulse width. The'conveyor will work with different PWM settings after
depending on how many detections the infrared proximity sensor.l detects objects
and flowstomatoes to the Infrared Proximity sensor 2 to stop the conveyor with a
buzzer as a marker and continued sorting:by Dobot Magician. Counting data by
infrared sensor 2 is displayed on seven segments up to 4 digits. This system was
tested using a duty cycle of 25 percent, 50 percent; 75 percent and 100 percent with
a method of placing 1 tomato, 4 tomatoes, and S8 tomatoes according to the
maximum capacity of the conveyor, which is 8 tomatoes. This test was carried out
to produce good PWM settings and test the function between components running
well. The test results show that the conveyor-with. 1 -tomato is good to use with PWM
50 percent, less than 4 tomatoes is good to use 75 percent and lessthan 8 tomatoes
and more than 4 tomatoes are good with PWM settings of 100 percent. The
integration test of the infrared sensor component function, buzzer and seven
segment runs with an accuracy level of 100 percent.

Keywords: Dobot Magician, Conveyor, Infrared Proximity Sensor, Counting, PWM
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BAB I
PENDAHULUAN

Latar Belakang

Kebutuhan bahan pokok di Indonesia semakin meningkat setiap
tahunnya (Samudra, Aprilia, et al., 2021)=Qleh karena itu, sektor pertanian
sangat penting untuk memenuhi permintaan  yang. semakin meningkat.
Menurut Badan Pusat~Statistik (BPS) kontribusi sektor. pertanian dalam
menghasilkan PDB nasional dari Tahun 2019 sebesar Rp.2.102,7. triliun
meningkatmenjadi Rp.2.428.9 triliun pada Tahun 2022.

Peningkatan permintaan bahan pokok terjadi di. beberapa sektor
pertanian, khususnya sektor hortikultura merupakan sektor penting untuk
menghasilkan tanaman yang bermanfaat. Salah satu jenis tanaman
hortikultura yang sering. ditemukan untuk dikonsumsi yakni tomat.
Kandungan gizi yang tinggi dan mempunyai nilai ekonomis menjadikan

tomat digemari dan dibutuhkan setiap saat.

Tanaman tomat dikatakan juga sebagai komoditas multiguna yang
tidak hanya bermanfaat sebagai buah dan sayuran, tetapi juga bermanfaat
sebagai bahan kecantikan dan campuran obat-obatan (Fajri et al., 2022). Oleh
karena itu, banyak petani berlomba - lomba membudidayakan tomat sebagai
pemenuhan permintaan yang tinggi. Namun dalam budidaya tomat, petani
perlu memperhitungan kendala dalam pembudidayaannya. Kendala utama
yang dialami masing-masing individu petani adalah tenaga yang minim dan

panjangnya waktu dalam bercocok tanam.(Ariadana et al., 2019).

Melihat.. permasalahan  diatas.. diperlukannya mekanisme..untuk
mempercepat proses pemilahan. Mekanisme yang digunakan berupa belt
konveyor yang digerakan oleh motor DC (Direct Current) (Pujono et al.,
2020). Dengan adanya mekanisme konveyor tersebut, diharapkan dapat
mempercepat proses pemilahan tomat otomatis menggunakan Dobot

Magician.
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1.5

Rumusan Masalah

Adapun perumusan masalahnya yakni

1. Bagaimana merancang alat pemilah kematangan buah tomat otomatis
menggunakan Dobot Magician?

2. Bagaimana merancang sistem konveyor.yang dapat melakukan proses
penghantaran tomat menuju sensor untuk dipilah=menggunakan Dobot
Magician?

3. Bagaimana .integrasi buzzer dan-sensor dalam melakukan deteksi &
melakukanfungsi counter untuk ditampilkan.di seven segment?

Tujuan

Adapun tujuan dari penyusunan tugas akhir in1 yakni:

1. Merancang alat pemilah tomat otomatis berdasarkan parameter tomat
matang dan tidak matang.menggunakan Dobot Magician

2. Merancang motor dc sebagai penggerak konveyor.untuk mendistribusikan
tomat menuju sensor infrared.

3. Merancang buzzer dan sensor Infrared infrared proximity sebagai
pendeteksi tomat untuk dilakukan pemilahan oleh.Dobot Magician

Batasan Masalah

Batasan Masalah untuk tugas akhir ini akan memfokuskan dalam

mengidentifikasi area yang dibahas. Berikut batasan masalahnya:

1. Tomat yang dapat melewati konveyor adalah tomat dengan ukuran sedang
dengan kisaran lebar di 5 cm.
2. Sub judul'ini tidak membahas bagaimana identifikasi tomat pada kamera

dan pemilahan oleh:Dobot Magician.

Luaran

Adapun luaran dari tugas akhir ini adalah :

1. Menghasilkan laporan tugas akhir mengenai “Pemilah Kematangan Buah
Tomat Otomatis Menggunakan Dobot Magician Berbasis Camera Vision™.
2. Menghasilkan artikel ilmiah mengenai “Pemilah Kematangan Buah Tomat

Otomatis Menggunakan Dobot Magician Berbasis Camera Vision.

Politeknik Negeri Jakarta
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BAB V
PENUTUP

Kesimpulan

Berdasarkan tugas akhir yang.telah“dibuat, dihasilkan kesimpulan

tentang rancang bangun kenveyor pemilah tomat ‘menggunakan Dobot

Magician yakni:

1.

Cara merancang alat pemilah tomat otomatis menggunakan. Dobot
Magician ini dilakukan dengan membangun konveyor yang dimodifikasi
sesuai kebutuhan pemakaian dan tetap memperhatikan prinsip estetika.
Sistem kerja konveyor dapat dilakukan dengan pemakaian PWM dan
driver L298N sebagai pengontrol motor dc. Sistem ini dilakukan bekerja
dengan baik dengan pengaturan dutycycle setiap 1 tomat 50%, dibawah 4
tomat dan diatas 1 tomat yakni 75% serta kondisitomat kurang dari 8 dan
lebih dari 4 yang baik digunakan yakni dutycycle 100%

Integrasi sensor infrared dan buzzer dapat dilakukan dengan cara
pengkoneksian program yang terstruktur dan disimpulkan sistem kerja
sensor memiliki keakuratan 100% pada-pendeteksian buah tomat. Untuk
buzzer dan counting di seven segment pada sistem ini berjalan sangat baik

untuk mengetahui berapagjumlah dari buah tomat yang dideteksi

Saran

Setelah menyelesaikan tugas akhir ini, adapun saran yang dapat penulis

berikan, yakni :

1.

Pembuatan “pada. konveyor sebaiknya dibuat menggunakan.bahan dan
komponen yang lebih baik agar fungsi dan estetika dapat dinilai lebih

sempurna.

. Penggunaan metode PID untuk menambah keakuratan motor dc dan

mengatur kecepatan yang konstan.

32
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device.
device.
device.
device.
device.
device.
device.
device.

device.
device.
device.
device.
device.
device.
device.
device.

()
global cap, net, classes

classes = ["ripe_tomatoes”, "unripe_tomatoes"]

cap = cv2.
cap. (cv2.CcA
fps

net = cv2.dnn.

sensor_detected, sensor_start_time

sensorValue = GPIO. (sensorPin)
print("Nilai Sensor: ", sensorValue)

if sensorValue ==
7l camera_active
if sensor_start_time is
sensor_start_time = time.
else:

elapsed_time = time. O

O

- sensor_start_time

if elapsed_time > timeout_duration:

print("Sensor berada pada kondisi @ lebih dari

(0]

PIO. (sensorPin, (

GPIO. (sensorPin, G
time. (sensor_disable_duration)
GP (sensorPin, GP

sensor_detected =
sensor_start_time =

return

. (IN1,
print(“Nilai Sensor: *
GPI (buzzer,
time. ( )

GPIO. (buzzer, G
sensor_detected =

sensor_start_time =
0. (IN1,
sensor_detected =

GP

oUT)
W)

3

detik. Nyalakan konveyor.")

Gambar program Pengaturan Dobot, Konveyor, Dan Camera
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(img, scalefactor=1/255, size=[
net. (blob)
detections = net. Qre]

classes_ids =
confidences
bo> =[]
ro detections.shape[8]

img_width, img_height = img.shape[1], img.shape[®]
img_width /
img_height /

img = imutils.

(img, width= )

for i in range(rows):
row = detections[i]
confidence = row[4]
if conf:

re[ind] >
(ind)
(confidence)

x1 = int((cx - w / 2) * x
yl = int((cy - h / 2) * y_scale)
width = int(w * x_scale)
height = int(h * y_scale)
([x1, yl1, width, height])
(box)
indices = (boxes, confidences,
if len(indice:
indices = indic

detected_objects
for i in indice
i = int(i)
x1, y1, W, h
label = class
conf = confidences[i]

((label, conf, (x1, y1l, w, h)))

(img)
return detected_objects

(img):
L label
now datetime. ()
timestamp = now. (
img_name = f"{label} {timestam|

cv2. (img_name, img)
print(f {img_name}")

cap, camera_active, c
Q
O
{camera_timeout}
(camera_timeout)

L cap, camera_active
Q)
O
a_active =
0]

XViii

1, mean=[0, @, 61, swapRB=

Gambar program pengaturan pemindaian kamera dan Save image
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if not camera_active:

0

camera_active =

if camera_active:
ret, img = cap. Q)

if not ret:
print(“Gagal mengambil frame dari kamera")

(0]

continue

detected_objects = (img)

if detected_objects:
label, conf, _ = detected_objects[@]
print(f {label}
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if label == “ripe_tomatoes":

O

sensor_detected =
continue

elif label == "unripe_tomatoes":

0
print("Tes GM")

sensor_detected =

elif not sensor_detected and not camera_active:
if I0. (sensorPin)
GPIO. (IN1, GPIO
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GPIO. (IN1, GPIO.LOW)

N
O
=3
D3
a 2
3 &
7T
5 9
Q =5
c
Q.
El
3 ~
==
£ s
c
o
o 2
>3
2:
et
3 0
T T
o 0
T 2
o
3 @
< 9
o
&3
" <
n 9
o 3
o Q
Q =
o o
=
o 0=
~
)
£ S
w o
2 g
S s
g_x
= =
5 3
=
< 0
o =
~”
c 9o
= T
o
-
-+
o

&
o
(1]
3
Q
S
(=
T
Py
=
=
o
c]
<
LY
s
=
=
[
~
=~
[}
T
[}
=
-4
=
Q
Y
=
T
(]
=
]
2
.
Q
=
T
(]
=
o
=
o
=
T
m
=
£l
=
Q
=
=~
Q
<
Y
3'
o
e
T
(1]
=1
=
=
Q
=
)
T
(=}
=
o
=
T
(]
=
=
=
&
=
=~
=3
==
=~
o
-
o
c
e
=
o
s
o
=
©w
s
i)
=
o
3
Y
w
i
&
=

s

.

if camera_active:
cv2. ("Tomato ripeness detection”, img)

if cv2. (1) & © =={i(2T)
break
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Gambar program looping sistem
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