
 

 
 

 

 

 

 

 

 

RANCANG BANGUN SISTEM CONVEYOR 

OTOMATIS DAN COMPUTER VISION UNTUK 

IDENTIFIKASI DAN PEMISAHAN JENIS SIRIP HIU 

 

 

 

SKRIPSI 

 

 

 

WILLIAM NISON MANURUNG 

 2107421008 

 

 

 

 

 

 

PROGRAM STUDI TEKNIK MULTIMEDIA DAN JARINGAN  

JURUSAN TEKNIK INFORMATIKA DAN KOMPUTER  

POLITEKNIK NEGERI JAKARTA  

TAHUN 2025  



 

 
 

 

 

 

 

 

 

RANCANG BANGUN SISTEM CONVEYOR 

OTOMATIS DAN COMPUTER VISION UNTUK 

IDENTIFIKASI DAN PEMISAHAN JENIS SIRIP HIU 

 

 

 

SKRIPSI 

 

 

Dibuat untuk melengkapi syarat-syarat yang diperlukan untuk 

memperoleh diploma empat politeknik 

 

 

 

WILLIAM NISON MANURUNG 

 2107421008 

 

 

 

PROGRAM STUDI TEKNIK MULTIMEDIA DAN JARINGAN  

JURUSAN TEKNIK INFORMATIKA DAN KOMPUTER  

POLITEKNIK NEGERI JAKARTA  

TAHUN 2025







 

iv 
 

KATA PENGANTAR 

 

Puji syukur penulis panjatkan kepada Tuhan Yang Maha Esa atas segala rahmat dan 

karunia-Nya, sehingga skripsi berjudul "Rancang Bangun Sistem Conveyor 

Otomatis dan Computer Vision untuk Identifikasi dan Pemisahan Jenis Sirip Hiu" 

ini dapat diselesaikan. Skripsi ini disusun sebagai salah satu syarat untuk 

memperoleh gelar Diploma Empat pada Program Studi Teknik Multimedia dan 

Jaringan, Jurusan Teknik Informatika dan Komputer, Politeknik Negeri Jakarta. 

Dalam penyusunan skripsi ini, penulis mendapat banyak bantuan, bimbingan, dan 

dukungan. Untuk itu, penulis menyampaikan terima kasih sebesar-besarnya 

kepada: 

1. Ibu Prihatin Oktivasari, selaku dosen pembimbing, atas bimbingan, arahan, 

dan motivasi yang tak ternilai. 

2. Bapak Deden Solihin dan Bapak Dani Dasa Permana dari Loka Pengelolaan 

Sumber Daya Pesisir Laut Serang, atas informasi dan dukungan terkait 

objek penelitian. 

3. Seluruh jajaran dan staf Loka Pengelolaan Sumber Daya Pesisir Laut 

Serang, atas bantuan dan fasilitas yang telah diberikan selama penelitian. 

4. Orang tua dan keluarga tercinta, atas segala doa, dukungan moral, finansial, 

dan semangat yang senantiasa mengiringi setiap langkah penulis. 

5. Rekan-rekan seperjuangan mahasiswa Teknik Multimedia dan Jaringan, 

khususnya angkatan 2021, atas kebersamaan dan dukungan yang telah 

terjalin. 

Akhir kata, penulis berharap semoga penulisan ini dapat memberikan kontribusi 

nyata bagi pengembangan ilmu pengetahuan, khususnya di bidang perancangan dan 

implementasi sistem konveyor otomatis yang efisien serta perangkat keras otomasi 

untuk pemilahan objek. 

Jakarta, 11 Juni 2025 

William Nison Manurung





 

v 
Jurusan Teknik Informatika dan Komputer – Politeknik Negeri Jakarta 

 
 

 

 

Rancang Bangun Sistem Conveyor Otomatis Dan Computer Vision Untuk 

Identifikasi Dan Pemisahan Jenis Sirip Hiu 

 

ABSTRAK 

 

Indonesia merupakan salah satu produsen hiu terbesar di dunia dengan volume ekspor 

sirip hiu yang tinggi. Namun, verifikasi jenis sirip masih dilakukan secara manual dan 

rentan kesalahan, terutama dalam membedakan spesies yang dilindungi. Penelitian ini 

bertujuan merancang sistem konveyor otomatis berbasis ESP32 dan Raspberry Pi 5 yang 

mampu mengidentifikasi dan memisahkan tiga jenis sirip punggung hiu secara otomatis: 

Carcharhinus melanopterus, Carcharhinus limbatus, dan Carcharhinus sorrah dengan 

ukuran 10–50 cm. Sistem meliputi perancangan hardware konveyor, pemrograman ESP32 

untuk kontrol sensor dan aktuator, serta pemrosesan citra di Raspberry Pi 5 menggunakan 

model computer vision. Pengujian dilakukan pada aspek fungsionalitas perangkat keras, 

akurasi sensor jarak VL53L0X V2, presisi motor servo, respons mekanik sistem pemilah, 

dan durabilitas operasional. Hasil pengujian menunjukkan bahwa sensor memiliki akurasi 

tinggi, motor servo bekerja presisi dengan error sudut kecil, dan sistem memberikan 

respons cepat terhadap deteksi objek. Uji durabilitas menunjukkan perangkat mampu 

beroperasi terus-menerus dengan suhu motor tetap stabil. Sistem ini diharapkan dapat 

meningkatkan efisiensi proses verifikasi sirip hiu, mengurangi beban kerja manual, serta 

mendukung pelestarian spesies hiu melalui identifikasi otomatis. 

 

Kata kunci: Sistem Konveyor Otomatis, Computer Vision, Identifikasi Sirip Hiu, 

Pemilahan Otomatis, ESP32, Raspberry Pi 5. 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Indonesia dikenal sebagai salah satu negara dengan produksi hiu tertinggi 

di dunia, dengan hasil tahunan lebih dari 100.000 ton. Permintaan ekspor yang kuat, 

terutama sirip hiu, telah menyebabkan peningkatan yang sangat tinggi dalam 

aktivitas perburuan hiu. Fenomena ini tidak hanya membawa manfaat ekonomi 

tetapi juga menimbulkan tantangan besar bagi upaya perlindungan karena spesies 

hiu yang semakin terancam (Ayu et al., 2021). 

Proses verifikasi jenis sirip hiu ini masih berlangsung secara manual melalui 

pengamatan visual, baik secara offline maupun online oleh verifikator, yang rentan 

terhadap kesalahan. Hal ini semakin rumit dengan fakta di lapangan yang 

menunjukkan bahwa ada lebih dari 20 spesies hiu yang diperdagangkan secara 

umum. Berdasarkan informasi dari Bapak Deden Solihin, Analis Konservasi dan 

Rehabilitasi Wilayah Pesisir di Loka Pengelolaan Sumber Daya Pesisir Laut 

Serang, beberapa jenis hiu yang umum diperdagangkan antara lain Carcharhinus 

melanopterus (Tjutjot), Carcharhinus limbatus, dan Carcharhinus sorrah, dengan 

ukuran 10 cm sampai 50 cm. Proses verifikasi ini membutuhkan ketelitian tinggi 

karena spesies yang dilindungi dan yang tidak dilindungi sering kali sulit dibedakan 

dengan pengamatan visual. 

Saat ini, metode verifikasi yang digunakan umumnya berupa sampling, 

yaitu memeriksa sebagian kecil dari total produk yang diperiksa dikarenakan 

keterbatasan waktu dan sumber daya manusia. Pendekatan ini sering kali tidak 

cukup representatif dan berpotensi menimbulkan kesalahan, terutama dalam 

memastikan bahwa spesies yang dilindungi tidak masuk ke dalam rantai 

perdagangan. Oleh karena itu, sangat diperlukan inovasi dalam metode identifikasi, 

misalnya dengan memanfaatkan teknologi berbasis Internet of Things (IoT) atau 

perangkat analitik yang canggih. Langkah ini tidak hanya mendukung perdagangan 

berkelanjutan, tetapi juga menjaga keseimbangan ekosistem laut dengan 
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memastikan bahwa spesies hiu yang dilindungi penuh tidak diperjualbelikan secara 

ilegal, contohnya Hiu Paus (Rhincodon typus). 

Untuk mengatasi permasalahan ini, teknologi berbasis computer vision 

dapat dimanfaatkan sebagai solusi inovatif yang terintegrasi dengan sistem 

konveyor otomatis. Dengan mengintegrasikan sistem konveyor otomatis dengan 

teknologi computer vision yang didukung algoritma kecerdasan buatan (AI), proses 

identifikasi dan pemisahan jenis sirip punggung hiu dapat dilakukan lebih cepat, 

akurat, dan efisien. Penelitian ini bertujuan merancang dan membangun sistem 

konveyor otomatis berbasis computer vision yang mampu mengidentifikasi dan 

memisahkan jenis sirip hiu secara real-time. Diharapkan, sistem ini dapat 

ditempatkan di lokasi pengusaha guna mengurangi kesalahan verifikasi manual, 

mempermudah proses pengajuan Surat Angkut Jenis Ikan Dalam Negeri (SAJI 

DN), Surat Angkut Jenis Ikan Luar Negeri (SAJI LN), dan Surat Angkut 

Rekomendasi untuk jenis Look Like A Species oleh pengusaha. Sistem ini juga 

diharapkan mendukung pengelolaan sumber daya laut yang berkelanjutan, terutama 

di sektor ikan hiu, dengan mencantumkan kriteria hiu yang diidentifikasi termasuk 

ke dalam jenis Appendiks CITES, Look Like a Species, atau yang dilindungi penuh. 

Beberapa penelitian sebelumnya telah menerapkan teknologi computer 

vision dalam sistem konveyor otomatis untuk identifikasi objek, antara lain 

penelitian yang mengembangkan color sorting machine dengan pengolahan citra 

digital untuk mendeteksi objek berdasarkan warna menggunakan konveyor berbasis 

mikrokontroler (Chairi & Mukhaiyar, 2023). Selain itu, terdapat penerapan 

rancangan konveyor mini untuk pemilahan buah berdasarkan ukuran yang 

dikendalikan oleh mikrokontroler Atmega16 (Harahap et al., 2018). Penelitian lain 

menerapkan teknologi computer vision untuk deteksi ukuran ikan bandeng dalam 

membantu proses sortir ikan (Subur et al., 2024). Namun, pada beberapa penelitian 

tersebut hanya menggunakan jenis kamera yang mampu mendeteksi warna Red, 

Green, Blue (RGB) dan sensor ultrasonik. Berbeda dengan penelitian-penelitian 

tersebut yang umumnya terbatas pada penggunaan kamera RGB dan sensor 

ultrasonik, serta mikrokontroler dengan kegunaan yang lebih sederhana, penelitian 

ini menghadirkan sistem konveyor otomatis dengan pendekatan hardware yang 

lebih terfokus dan terintegrasi. Sistem ini menggunakan ESP32 sebagai pengendali 
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utama untuk aktuator dan sensor, dipadukan dengan Raspberry Pi 5 untuk 

pemrosesan citra dan identifikasi spesies sirip punggung hiu. Penggunaan sensor 

jarak VL53L0X V2 memungkinkan deteksi objek yang lebih presisi, yang belum 

banyak dieksplorasi secara mendalam untuk aplikasi pemilahan sirip hiu. Fokus 

pada integrasi hardware ini bertujuan untuk menciptakan sistem yang efisien dan 

responsif dalam lingkungan operasional nyata, melengkapi kemampuan computer 

vision dengan kontrol mekanis yang andal. 

1.2 Rumusan Masalah 

Berdasarkan dari latar belakang, masalah utama yang perlu diatasi diantara lain 

adalah : 

1. Bagaimana merancang dan mengimplementasikan sistem hardware 

konveyor otomatis hardware konveyor otomatis dengan modul computer 

vision berbasis Raspberry Pi 5 dan USB Webcam untuk identifikasi 3 jenis 

sirip punggung hiu secara otomatis, serta menguji fungsionalitas dan akurasi 

operasional sistem hardware tersebut? 

2. Bagaimana merancang dan mengimplementasikan mekanisme pemilahan 

berbasis aktuator (servo) yang dikendalikan oleh ESP32 dan terintegrasi 

dengan hasil identifikasi dari sistem computer vision untuk memisahkan 

jenis sirip punggung hiu secara real-time, serta mengevaluasi presisi 

gerakannya? 

3. Bagaimana mengevaluasi kinerja sistem konveyor otomatis secara 

keseluruhan terkait kecepatan respons mekanik dan durabilitas operasional 

perangkat keras dalam proses pemilahan sirip hiu? 

1.3 Batasan Masalah 

Penelitian ini membatasi fokus utama pada beberapa aspek berikut: 

a. Sistem yang dirancang hanya akan fokus pada identifikasi dan pemisahan 3 

jenis sirip punggung hiu: Carcharhinus melanopterus (Tjutjot), 

Carcharhinus limbatus, dan Carcharhinus sorrah, dengan ukuran 10 cm 

sampai 50 cm. 
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b. Penelitian ini berfokus pada perancangan, implementasi, dan pengujian 

kinerja hardware sistem konveyor otomatis serta integrasinya dengan modul 

computer vision. 

c. Perangkat keras sistem konveyor akan dirancang dengan spesifikasi 

sederhana dan material yang mudah diakses untuk kebutuhan penelitian. 

d. Sistem tidak mencakup aspek hukum atau kebijakan perdagangan sirip hiu, 

tetapi fokus pada peningkatan efisiensi proses identifikasi. 

e. Sistem ini akan diimplementasikan menggunakan Raspberry Pi 5, konveyor 

yang terintegrasi dengan ESP32, kamera Raspberry Pi 5 Camera Module, 

LED lightning, Motor DC 12V, Step-Down LM2596, dan Power Supply 

12V 10A. 

1.4 Tujuan dan Manfaat 

1.4.1 Tujuan 

Adapun tujuan dari penelitian ini adalah : 

a. Merancang dan membangun sistem konveyor otomatis yang terintegrasi 

dengan Raspberry Pi 5 dan kamera dengan algoritma computer vision untuk 

mengidentifikasi dan memisahkan jenis sirip hiu secara otomatis. 

b. Meningkatkan efisiensi dan kecepatan proses pemilahan sirip hiu melalui 

sistem konveyor otomatis yang terintegrasi dengan modul computer vision 

dibandingkan metode manual. 

c. Mengurangi tingkat kesalahan dalam proses verifikasi yang saat ini masih 

dilakukan secara manual secara visual oleh verifikator melalui otomatisasi 

hardware dan memudahkan pengajuan dokumen seperti Surat Izin 

Perdagangan Jenis Ikan (SIPJI) atau Surat Angkut Jenis Ikan (SAJI).  

1.4.2 Manfaat 

Manfaat yang dihasilkan dari penlitian ini adalah : 

a. Mempermudah proses dan teknik verifikasi sirip hiu sehingga mengurangi 

beban kerja manual dan juga mengurangi tingkat kesalahan. 
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b. Meningkatkan efisiensi dalam proses administrasi perdagangan sirip hiu 

bagi para pengusaha. 

c. Penelitian ini juga dapat memberikan referensi dan inovasi baru dalam 

pengembangan sistem konveyor otomatis untuk aplikasi di bidang 

perikanan. 

d. Menyamakan persepsi tentang jenis sirip punggung hiu dalam identifikasi 

dan memberikan data identifikasi yang objektif serta transparan untuk 

mendukung pengawasan perdagangan sirip hiu. 

1.5 Sistematika Penulisan 

a. BAB I  PENDAHULUAN 

 

Berisikan penjelasan mengenai latar belakang masalah verifikasi sirip hiu 

secara manual, rumusan masalah terkait perancangan dan integrasi sistem 

konveyor otomatis dengan computer vision untuk identifikasi dan 

pemisahan jenis sirip hiu, batasan masalah penelitian ini (fokus pada 3 jenis 

sirip hiu dan komponen hardware yang digunakan), tujuan yang ingin 

dicapai, serta manfaat yang diharapkan dari penelitian ini. 

 

b. BAB II  TINJAUAN PUSTAKA 

 

Berisikan penjelasan mengenai teori dasar dan referensi ilmiah yang relevan 

dengan topik penelitian, meliputi teknologi konveyor otomatis, Internet of 

Things (IoT), serta spesifikasi dan fungsi komponen hardware utama seperti 

sensor (Raspberry Pi 5 Camera Module, Modul Laser TOF VL53L0X V2), 

aktuator (Motor DC 12V, Servo), mikrokontroler (ESP32), dan Single-

Board Computer (Raspberry Pi 5) yang digunakan dalam sistem. 

 

c. BAB III  METODE PENELITIAN 

 

Berisikan penjelasan mengenai rancangan penelitian yang dilakukan secara 

eksperimen dengan pendekatan kuantitatif, tahapan penelitian yang meliputi 
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perancangan sistem (hardware dan software), pembangunan sistem, 

pengujian sistem (akurasi sensor, akurasi motor, real-time, dan durabilitas), 

serta evaluasi dan perbaikan sistem. Bab ini juga menjelaskan objek 

penelitian yaitu sistem konveyor otomatis yang dirancang. 

 

d. BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN 

 

Berisikan analisis kebutuhan perangkat keras dan lunak yang diperlukan 

untuk sistem, perancangan sistem secara detail (diagram blok dan 

flowchart), implementasi fisik perangkat keras, serta pembahasan parameter 

dan data hasil pengujian (akurasi sensor VL53L0X V2, akurasi motor servo, 

respons real-time sistem, dan uji durabilitas sistem) beserta evaluasi kinerja 

perangkat keras setelah dilakukannya uji coba. 

 

e. BAB V PENUTUP 

 

Berisikan simpulan dari hasil penelitian mengenai sistem konveyor otomatis 

berbasis computer vision yang berhasil dirancang dan dibangun, serta saran 

untuk pengembangan penelitian lebih lanjut yang dapat dijadikan acuan.
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BAB V  

PENUTUP 

5.1. Simpulan  

Penelitian ini berhasil merancang dan membangun sistem konveyor otomatis yang 

terintegrasi dengan modul computer vision berbasis ESP32 dan Raspberry Pi 5. 

Sistem hardware ini dikembangkan untuk memfasilitasi proses identifikasi dan 

pemisahan jenis sirip punggung hiu secara otomatis, khususnya untuk tiga spesies 

yang menjadi fokus penelitian: Carcharhinus melanopterus, Carcharhinus 

limbatus, dan Carcharhinus sorrah. Berdasarkan serangkaian pengujian yang telah 

dilakukan, sistem menunjukkan kinerja fungsionalitas perangkat keras yang stabil 

dan responsif. Pengujian akurasi sensor VL53L0X V2 menunjukkan kemampuan 

deteksi objek yang baik, dengan rata-rata persentase error yang dapat diterima 

setelah proses kalibrasi. Demikian pula, pengujian presisi motor servo 

mengonfirmasi kemampuan sistem untuk mengarahkan objek sesuai target dengan 

error sudut yang minimal. Sistem yang telah dibangun ini diharapkan dapat 

memfasilitasi proses verifikasi sirip hiu yang lebih efisien, sehingga berpotensi 

mengurangi beban kerja manual dan meningkatkan efisiensi identifikasi serta 

pemilahan di sektor pengolahan hasil laut. 

5.2. Saran 

Sistem ini dapat dikembangkan lebih lanjut dengan menambahkan kemampuan 

identifikasi untuk jenis sirip hiu lainnya. Hal ini memerlukan penambahan dan 

perluasan dataset citra pelatihan yang lebih beragam dan representatif, yang 

esensial untuk meningkatkan akurasi model computer vision dalam mengenali 

spesies yang lebih banyak. Perlu pengujian lebih lanjut di lingkungan nyata seperti 

pelabuhan atau tempat pengepakan sirip hiu,lalu untuk memastikan keandalan dan 

ketahanan sistem, disarankan untuk melakukan pengujian lebih lanjut di lingkungan 

operasional yang sebenarnya, seperti di fasilitas pengolahan ikan atau tempat 

pengepakan sirip hiu. Pengujian ini penting untuk mengevaluasi performa sistem 

terhadap variasi kondisi lingkungan dan volume objek yang mungkin berbeda dari 

lingkungan laboratorium, dan mengingat peran krusial pencahayaan dalam proses 
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computer vision, diperlukan perbaikan dan optimalisasi pada sistem pencahayaan 

yang digunakan. Penelitian selanjutnya dapat berfokus pada optimasi lebih lanjut 

terhadap aspek hardware, seperti meningkatkan stabilitas komunikasi serial antara 

ESP32 dan Raspberry Pi 5, serta mengimplementasikan solusi untuk mencegah 

delay yang terjadi pada servo saat durasi operasi yang panjang, misalnya dengan 

penambahan kapasitor untuk menjaga stabilitas daya. Penelitian selanjutnya juga 

dapat mengeksplorasi optimasi kecepatan konveyor secara adaptif. Hal ini dapat 

dilakukan dengan mengimplementasikan kontrol kecepatan motor DC 

menggunakan Pulse Width Modulation (PWM) yang diatur secara dinamis, di mana 

nilai PWM dapat disesuaikan untuk mencari kecepatan optimal yang 

menyeimbangkan efisiensi pemindahan objek dengan kualitas tangkapan gambar 

kamera untuk menghindari blur. Pengujian lebih lanjut dapat dilakukan untuk 

mengidentifikasi rentang nilai PWM terbaik pada berbagai kondisi operasional. 
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Lampiran 2 –  Dokumentasi Wawancara dan Pengambilan Dataset 
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Lampiran 5 – Code Raspberry PI 5 
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Lampiran – 6 Source Code Pengujian Laser 
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Lampiran – 7 Source Code Pengujian Servo 
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Lampiran – 8 Source Code Pengujian Respons 
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