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 RINGKASAN 

PENGEMBANGAN SISTEM PENYORTIRAN OTOMATIS UNTUK 

BUAH MENGGUNAKAN PENGENDALI LENGAN ROBOT 

 

Karya tulis ilmiah berupa skripsi, 31 Desember 2024 

 

Tia Melinda Putri, dibimbing oleh Ir. Irsyadi Yani, S.T., M.Eng., Ph.D., xxviii 

+ 62 Halaman, 4 Tabel, 29 Gambar, 10 Lampiran 

 

Penelitian ini dilatarbelakangi oleh kebutuhan akan sistem otomatisasi dalam 

industri agrikultur, khususnya untuk proses penyortiran buah-buahan seperti 

achacha. Secara tradisional, penyortiran buah dilakukan secara manual, yang rentan 

terhadap kesalahan dan memakan waktu. Dengan perkembangan teknologi visi 

komputer dan machine learning, proses ini dapat diotomatisasi untuk meningkatkan 

efisiensi dan akurasi. Penelitian ini bertujuan untuk mengembangkan sistem 

penyortiran otomatis menggunakan lengan robot Epson SCARA T3-B yang 

terintegrasi dengan model deteksi objek berbasis YOLOv8. Sistem ini 

menggabungkan teknologi pengolahan citra, algoritma deep learning, dan kontrol 

robotik untuk mendeteksi dan menyortir buah berdasarkan karakteristik tertentu 

seperti ukuran dan tingkat kematangan. 

Proses penelitian dimulai dari pengambilan citra menggunakan kamera 

Basler, yang kemudian diolah menjadi dataset melalui platform Roboflow. Dataset 

ini dilatih menggunakan YOLOv8 di Google Colab untuk menghasilkan model 

deteksi yang akurat. Data keluaran model berupa koordinat dan klasifikasi objek 

diteruskan ke lengan robot melalui antarmuka kontrol berbasis LabVIEW, yang 

memungkinkan robot mengeksekusi tugas penyortiran secara otomatis. Sistem ini 

dirancang untuk beroperasi secara efisien dengan memanfaatkan integrasi 

perangkat keras dan perangkat lunak, termasuk Python untuk pengolahan data dan 

komunikasi antar komponen. 
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Hasil yang diharapkan dari penelitian ini adalah sistem penyortiran buah 

otomatis yang mampu bekerja dengan akurasi tinggi, kecepatan yang optimal, dan 

fleksibilitas dalam menangani berbagai ukuran dan tingkat kematangan buah. 

Sistem ini diharapkan dapat menjadi solusi inovatif bagi industri agrikultur modern, 

meningkatkan produktivitas dan mengurangi ketergantungan pada tenaga kerja 

manual. Selain itu, penelitian ini juga diharapkan memberikan kontribusi pada 

pengembangan teknologi otomatisasi berbasis visi komputer dan machine learning 

dalam bidang agrikultur. 

 

Kata kunci    : Sistem sortir otomatis, lengan robot, Labview, YOLO  

Kepustakaan :  20 
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 SUMMARY 

DEVELOPMENT OF AUTOMATIC SORTING SYSTEM FOR FRUITS 

USING ROBOT ARM CONTROLLER 

Scientific Writing in the form of a Undergraduate Thesis, December 31st 2024 

 

Tia Melinda Putri, Supervised by Ir. Irsyadi Yani, S.T, M.Eng, Ph.D., xxviii + 62 

Pages, 4 Tables, 29 Figures, 10 Apendices 

 

This research is motivated by the need for automation systems in the 

agricultural industry, especially for the sorting process of small fruits such as 

achacha. Traditionally, fruit sorting is done manually, which is error-prone and 

time-consuming. With the development of computer vision and machine learning 

technologies, this process can be automated to improve efficiency and accuracy. 

This research aims to develop an automated sorting system using an Epson SCARA 

T3-B robot arm integrated with a YOLOv8-based object detection model. The 

system combines image processing technology, deep learning algorithms, and 

robotic control to detect and sort fruits based on certain characteristics such as size 

and ripeness level. 

The research process begins with image capture using a Basler camera, which 

is then processed into a dataset through the Roboflow platform. This dataset is 

trained using YOLOv8 on Google Colab to produce an accurate detection model. 

The model output data in the form of coordinates and object classification is passed 

to the robot arm through a LabVIEW-based control interface, allowing the robot to 

execute the sorting task automatically. The system is designed to operate efficiently 

by utilizing hardware and software integration, including Python for data 

processing and communication between components. 

The expected result of this research is an automated fruit sorting system 

capable of working with high accuracy, optimal speed, and flexibility in handling 

various fruit sizes and ripeness levels. This system is expected to be an innovative 



 

 

xx 

 

solution for the modern agricultural industry, increasing productivity and reducing 

dependence on manual labor. In addition, this research is also expected to contribute 

to the development of automation technology based on computer vision and 

machine learning in agriculture. 

 

Keywords  : Automatic sorting system, robot arm, Labview, YOLO 

Literature   : 20
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 BAB 1 

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Perkembangan zaman yang pesat telah mendorong inovasi teknologi yang 

tak terbendung, terutama pada bidang industri pertanian. Salah satu tantangan 

utama dalam industri pertanian adalah optimalisasi proses pasca panen, termasuk 

penyortiran buah-buahan. Achacha (Garcinia humilis) adalah buah tropis yang 

berasal dari Amazon, Bolivia, namun kini telah diperluas pembudidayaannya ke 

sejumlah negara tropis. Buah achacha, sebagai salah satu komoditas buah-

buahan tropis yang memiliki potensi pasar yang besar, membutuhkan 

penanganan pasca panen yang tepat untuk menjaga kualitasnya. Dari sudut 

pandang pelanggan, tahap kematangan merupakan indikator penting dari 

kualitas buah achacha. Penyortiran buah achacha secara manual menjadi kendala 

karena bentuk buah yang tidak seragam dan ukurannya yang relatif kecil. 

Penyortiran manual memerlukan waktu yang lama, melibatkan banyak tenaga 

kerja, dan rawan terjadi kesalahan manusia, sehingga mengakibatkan kualitas 

produk menjadi tidak stabil. Hal ini menunjukkan bahwa otomatisasi dalam 

proses penyortiran buah sangat diperlukan untuk mengatasi permasalahan 

tersebut. 

Teknologi visi komputer dan pembelajaran mesin memiliki potensi besar 

untuk mengubah sektor pertanian dengan menyediakan solusi yang lebih tepat 

dan efisien untuk tugas-tugas seperti penyortiran buah. Inovasi utama dalam 

penelitian ini terletak pada integrasi beberapa teknologi terkini. Pertama, 

penggunaan model deteksi objek YOLOv8 yang dikenal dengan kecepatan dan 

akurasinya dalam mendeteksi objek real-time. Kedua, pemanfaatan platform 

Roboflow untuk mempermudah proses labeling data dan meningkatkan kualitas 

dataset. Ketiga, penggunaan Google Colab sebagai lingkungan pengembangan 

yang fleksibel dan efisien untuk melatih model. Terakhir, integrasi dengan 
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Spyder dan LabVIEW memungkinkan pengembangan sistem yang terstruktur 

dan mudah dipelihara, serta memungkinkan kontrol yang presisi terhadap lengan 

robot. Selain itu, perkembangan teknologi robotika juga memberikan kontribusi 

yang signifikan dalam otomatisasi proses pertanian. Robotika memiliki 

kemampuan untuk mengotomatisasi berbagai tugas dalam sektor pertanian, 

seperti pemanenan, penyortiran, dan pengemasan”. Lengan robot yang 

dilengkapi dengan sensor dan aktuator dapat melakukan tugas-tugas yang 

kompleks seperti mengambil, memindahkan, dan menempatkan objek dengan 

presisi. 

Penelitian sebelumnya telah menunjukkan keberhasilan dalam 

menerapkan sistem penyortiran otomatis untuk berbagai jenis buah-buahan. 

(Pham dkk., 2023) berhasil mengotomatiskan proses penyortiran buah 

menggunakan otomasi robot dan Mask R-CNN dengan tingkat keberhasilan 

97%. Namun, masih terdapat beberapa tantangan dalam pengembangan sistem 

penyortiran otomatis, terutama untuk buah-buahan dengan bentuk yang tidak 

teratur seperti achacha.  

Berdasarkan permasalahan dan potensi solusi yang telah dijelaskan di atas, 

penelitian yang berjudul “Pengembangan Sistem Penyortiran Otomatis Untuk 

Buah Menggunakan Pengendali Lengan Robot“ ini bertujuan untuk 

mengembangkan sistem penyortiran otomatis buah achacha menggunakan 

algoritma YoloV8 untuk deteksi objek, Google Colab untuk pelatihan model dan 

platform LabVIEW untuk mengontrol gerakan lengan robot. Diharapkan sistem 

ini dapat meningkatkan efisiensi dan kualitas proses penyortiran buah achacha, 

serta memberikan kontribusi bagi pengembangan teknologi pertanian di 

Indonesia. 

 

 

1.2 Rumusan Masalah 

Rumusan masalah pada penelitian ini adalah: 
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1. Bagaimana cara mengembangkan sistem sortir otomatis menggunakan 

Google Colab yang diintegrasikan dengan Spyder? 

2. Bagaimana cara mengintegrasikan model YoloV8 yang telah dilatih 

dengan sistem kontrol lengan robot menggunakan LabVIEW?  

1.3 Ruang Lingkup Penelitian 

Ruang lingkup penelitian ini adalah: 

1. Buah achacha dan buah dengan dimensi ukuran 3 x 4 cm 

2. Roboflow digunakan sebagai alat untuk memberikan label dan membuat 

dataset yang dibutuhkan dengan hasil format YoloV8 

3. Roller konveyor pada penelitian ini bersifat statis (kecepatan 0 m/s atau 

diam) 

4. Kamera Basler digunakan sebagai perangkat untuk memperoleh citra 

dengan kualitas yang baik 

5. Pelatihan model akan dilakukan pada Google Colab 

6. Pemrograman dan analisis titik koordinat buah akan dilakukan 

menggunakan Spyder 

7. Integrasi antara Spyder dan LabVIEW akan dilakukan untuk mengontrol 

lengan robot secara otomatis berdasarkan hasil deteksi YoloV8 

1.4 Tujuan Penelitian 

Tujuan penelitian ini adalah: 

1. Mengembangkan sistem penyortiran otomatis untuk buah 

menggunakan YoloV8 untuk mendeteksi dan mengklasifikasikan 

buah secara akurat dan efisien. 

2. Menghasilkan sistem yang mampu bekerja secara kontinu dengan 

tingkat presisi dan efisiensi tinggi dalam proses penyortiran buah. 

3. Mengintegrasikan YoloV8, Google Colab, Spyder dan LabVIEW 

untuk mengontrol lengan robot dalam proses penyortiran buah 

secara real-time. 
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1.5 Manfaat Penelitian 

Manfaat dari penelitian ini adalah sebagai berikut: 

1. Memberikan informasi tentang pengembangan teknologi machine 

learning dan deep learning, khususnya dalam penerapan YoloV8 pada 

sistem otomasi industri. 

2. Dapat digunakan untuk meningkatkan efisiensi dan kualitas hasil 

produksi, mengurangi kesalahan dalam proses penyortiran, serta 

menghemat biaya operasional. 

3. Sebagai sumber referensi bagi peneliti selanjutnya dalam bidang 

machine learning, otomasi industri, dan aplikasi kontrol robotik 
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