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BAB 1 
 

PENDAHULUAN 
 

 

1.1.   Latar Belakang 

Teknologi industri mempunyai tingkatan dalam mutu kerja dan 

efektifitas dalam mencapai hasil yang optimal, hal tersebut dilatarbelakangi 

dengan permintaan investor industri untuk melakukan pembenahan setiap kinerja 

mesin. Salah satu teknologi industri yang umum digunakan adalah mesin 

penyortir. Mesin penyortir adalah alat yang dapat membantu untuk memilah hasil 

produksi utama dan hasil yang cacat produksi. [1]. 

Berdasarkan aturan Standar Nasional Indonesia SNI No. 3926:2008, 

isinya tentang bobot telur dibedakan menjadi tiga kelompok yaitu kecil dengan 

indeks parameter berat kurang dari 50 g, indeks parameter berat golongan sedang 

50 g sampai dengan 60 g dan besar dengan indeks parameter berat lebih dari 60 g. 

Dengan tiga tingkatan kualitas mutu sebuah telur, diantaranya kualtitas I dengan 

bentuk kondisi kerabang normal, halus, tebal, utuh, dan bersih. Kualitas II dengan 

bentuk kerabang normal, halus, tebal, utuh, dan memiliki sedikit noda kotor. Dan 

pada kualitas III dengan bentuk kondisi kerabang abnormal, sedikit kasar, tipis, 

utuh, dan memiliki banyak noda dan sedikit kotor[2]. 
 

Adapun penelitian yang dilakukan oleh Muhamad Arinda Vebriani [3] 

mengenai implementasi fuzzy logic dikarenakan konsep matematis yang 

sederhana, fleksibel, mudah dipahami dan memiliki toleransi terhadap data yang 

tidak tepat. Pada penelitian ini, robot mobile berkamera pengikut objek 

menggunakan fuzzy logic dengan metode Sugeno dalam pergerakan roda pada 

robot serta menggunakan kamera wireless dalam pengolahan citra digital untuk 

mendeteksi objek. 
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Penelitian selanjutnya yang dilakukan oleh Nurfitriana[4] yaitu mengenai 

perancangan robot manipulator mobile pendeteksi warna, dimana dalam penelitian 

ini menggunakan kamera webcam sebagai mata pada robot dan sensor laser 

berfungsi untuk jarak depan robot serta 2 buah sensor ultrasonik untuk mendeteksi 

halangan yang di kanan dan dikiri robot. 
 

Penelitian selanjutnya dilakukan oleh Prima Asmara Sejati dan Adhi 

Susanto [5] mengenai rancang bangun purwarupa klasifikasi warna objek 

menggunakan robot manipulator 4 DOF, dimana pada penelitian ini menggunakan 

sensor warna untuk image processing sebagai inputan melalui mikrokontroler 

kemudian melakukan perhitungan jumlah objek berdasarkan warna. Untuk 

penentuan posisi target penelitian ini menggunakan metode pemetaan arena. 
 

Penelitian selanjutnya dari Andik Yulianto, Agus Salim, Erwin Sukma 

Bukardi [6] mengenai Implementasi metode fuzzy logic kontroler pada posisi 

lengan robot 1 DOF, dimana pada penelitian ini menggunakan metode fuzzy logic 

kontroler untuk pergerakan dari motor DC. 
 

Dari beberapa penelitian yang dilakukan sebelumnya, maka dari itu pada 

tugas akhir ini penulis akan mengambil judul yaitu tentang “Implementasi Metode 

Fuzzy Logic pada Robot Vision Manipulator 4 DOF untuk Penyortir Telur” 

dengan menggabungkan beberapa penelitian yang telah dilakukan sebelumnya. 

Robot ini dirancang menggunakan sensor berat sebagai salah satu inputan untuk 

membaca nilai bobot telur pada robot penyortir. Vision merupakan inputan kedua 

pada robot yang berfungsi sebagai kamera eksternal untuk pengolahan citra 

digital, kamera tersebut akan mendeteksi telur dengan metode haugh circles untuk 

mendeteksi lingkaran dan menghasilkan nilai diameter lingkaran dari telur. Robot 

ini menggunakan metode fuzzy logic Sugeno untuk mengontrol pergerakan 

dengan menghasilkan algoritma dan pengambilan keputusan untuk memprediksi 

ukuran telur kedalam tiga variabel linguistik yang telah ditentukan. 
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1.2. Tujuan dan Manfaat 
 

1.2.1.  Tujuan 
 

Adapun tujuannya adalah sebagai berikut: 

1. Merancang alat penyortir telur berdasarkan ukuran fisik dan berat dari 

telur 

2. Robot penyortir telur berbasis Arduino dengan image processing berbasis 

Raspberry Pi. 

3. Mengimplementasikan fuzzy logic Sugeno sebagai pengambil keputusan 

dalam memprediksi ukuran telur. 

 

1.2.2. Manfaat 
 

Adapun manfaat yang didapat dari tugas akhir ini dengan judul 

“Implementasi Metode Fuzzy logic pada Robot Vision Manipulator 4 DOF untuk 

Penyortir Telur” yaitu untuk mempermudah dalam mengkategorikan ukuran telur. 

 

1.3. Rumusan dan Batasan Masalah 

Berdasarkan latar belakang yang telah dikemukakan, maka rumusan 

masalah dan batasan masalah yang ada pada tugas akhir ini adalah : 

1.3.1. Rumusan Masalah 

a. Bagaimana merancang serta mengimplementasikan fuzzy logic pada robot 

penyortir telur ? 

b. Bagaimana merancang dan mengimplementasikan openCV sebagai library 

dalam pengolahan citra digital? 

c. Bagaimana merancang serta mengimplementasikan parameter bobot dari 

sensor load cell dan parameter diameter dari kamera pada robot penyortir ? 

d. Bagaimana cara kerja dari robot manipulator 4 Degree Of Freedom pada 

robot penyortir telur ? 
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1.3.2.  Batasan Masalah 
 

Berdasarkan identifikasi masalah yang muncul, maka penulis membatasi 

masalah untuk mempersempit ruang lingkup dalam penyelesaian tugas akhir ini. 

Batasan masalah ini didasari oleh keterbatasan penulis untuk 

meminimalisir ilmu pengetahuan yang belum penulis ketahui. Adapun batasan 

dari masalah tersebut yaitu sebagai berikut : 

1. Rancang bangun robot penyortir menggunakan fuzzy logic dengan metode 

Sugeno. 

2. Open CV pada Raspberry Pi difokuskan untuk  ukuran fisik telur dan 

Arduino UNO difokuskan untuk bobot dari telur. 

3. Robot penyortir berbasis Arduino UNO dan Raspberry Pi dalam 

pengolahan citra digital. 

4. Menggunakan komunikasi serial untuk menghubungkan hasil pengolahan 

citra dari Raspberry Pi dengan Arduino UNO. 

5. Jenis telur yang disortir menggunakan telur ayam negeri. 

 

1.4. Metodologi Penelitian 

Metodologi yang digunakan dalam tugas akhir ini akan melewati beberapa 

tahapan sebagai berikut: 

1. Metode Studi Pustaka dan Literature 

Pada tahap ini dilakukan dengan cara mencari dan mengumpulkan 

sumber referensi berupa literature yang terdapat pada buku, internet atau 

sumber lainnya tentang “Implementasi Metode Fuzzy logic pada Robot 

Vision Manipulator 4 DOF untuk Penyortir Telur” sehingga dapat 

menunjang penulisan Laporan Tugas Akhir. 

2. Metode Konsultasi 

Pada tahap ini dilakukan dengan cara konsultasi kepada orang-orang 

yang dianggap memiliki pengetahuan dan wawasan terhadap 

permasalahan yang ditemui saat pembuatan Tugas Akhir  
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3.   Metode Pembuatan Model 

 Pada tahap ini dilakukan pengujian alat bagaimana sistem kendali yang 

telah dirancang dapat bekerja sehingga diperoleh data hasil pengujian 

untuk mendapatkan nilai terbaik dari sistem yang telah dibuat. 

 

4. Metode Pengujian 

Pada tahap ini dilakukan pengujian alat kemudian dianalisis dengan 

tujuan untuk mengetahui kekurangan pada hasil perancangan dan faktor 

penyebabnya, sehingga dapat digunakan untuk pengembangan pada 

penelitian selanjutnya dan dibuat kesimpulan dari hasil penelitian. 

 

5. Metode Analisa dan Kesimpulan 

 Pada tahap ini hasil dari pengujian pada metode pengujian kemudian 

dianalisis dengan tujuan untuk mengetahui kekurangan pada hasil 

perancangan dan faktor penyebabnya, sehingga dapat digunakan untuk 

pengembangan pada penelitian selanjutnya dan dibuat kesimpulan dari 

hasil penelitian. 

 
 

1.5. Sistematika Penulisan 

Pada tugas akhir ini sistematika yang penulis gunakan ini akan melewati 

beberapa tahapan berikut ini : 

BAB I PENDAHULUAN 

Bab 1 ini  berisi mengenai penjelasan secara sistematis judul yang diambil yang  

meliputi latar belakang, tujuan dan manfaat, rumusan dan batasan masalah, 

metodologi penelitian serta sistematika penulisan. 

 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA 

Bab 2 ini akan menjelaskan dari  dasar teori yang menunjang bahasan dari 

penelitian tugas akhir ini. Dimana pada bab ini berisi literatur tentang robot vision 

manipulator, perancangan dan kendali fuzzy logic Sugeno pada robot penyortir 

telur.
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BAB III METODOLOGI PENELITIAN 

Bab 3 ini menjelaskan bagaimana penelitian ini berjalan mulai dari proses 

perancangan robot sampai dengan pengujian perangkat pada robot penyortir 

 

BAB IV HASIL DAN ANALISIS 

Bab 4 keempat ini berisi pengujian dan validasi data dari kedua inputan robot 

yaitu dari Open CV dan sensor load cell, kemudian untuk sistem kemdali alat 

menggunakan metode fuzzy logic Sugeno tetapi untuk implementasi fuzzy logic 

pada alat akan diterapkan di penelitian Tugas Akhir 2. 

 

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN 

Bab 5 ini berisi kesimpulan serta saran yang diperoleh dari hasil penelitian yang 

telah dilakukan. 
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