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RINGKASAN 

 

Teknologi saat ini terus berkembang sehingga berperan penting sebagai hal yang 

membantu kegiatan manusia untuk melaksanaan pekerjaanya. Dengan 

memanfaatkan pergerakan dan bentuk yang dirancang sesuai kebutuhan, robot 

dapat dengan mudah membantu pekerjaan manusia. Dalam dunia industri, kerap 

kali kita menemukan proses pemilahan barang. Pada umumnya, proses ini masih 

dilakukan dengan menggunakan tenaga manusia. Proses memilah dengan 

menggunakan tenaga manusia masih banyak kekurangan. Tingkat fokus 

manusia hanya dapat bertahan 4 jam tanpa istirahat dan asupan glukosa 

Raspberry pi dapat digunakan sebagai otak dari mesin pemilah otomatis, untuk 

mengirimkan sinyal ke aktuator yang menggerakan lengan pendorong. Lengan 

pendorong mesin sortir dapat digerakkan dengan beberapa cara seperti 

menggunakan pneumatic, motor DC, Motor Servo, dan lain lain . Raspberry pi 

3 B+ adalah sebuah komputer yang berukuran sangat kecil dan relatif terjangkau 

ini banyak disukai banyak orang. Harganya lebih murah dari harga harga video 

game yang ada di pasaran. Namun, dapat digunakan untuk mempelajari coding, 

membangun sebuah robot dan membuat banyak jenis proyek yang dapat dibilang 



 
 

 

aneh namun menakjubkan system identifikasi memanfaatkan OpenCV. OpenCV 

atau juga dikenal dengan Open Source Computer Vision Library merupakan 

sebuah perangkat lunak computer vision  yamg digunakan untuk Machine 

Learning. Sistem pemilahan akan diawali dengan proses identifikasi. hal ini 

menggunakan sensor yang di proses di Raspberry pi Setelah proses identifikasi, 

selanjutnya raspberry pi akan memerintahkan motor DC dan motor servo. 

Setelah itu lengan mekanis akan mendorong objek yang akan disortir. Penelitian 

ini menggunakan meja kerja dengan ukuran  865mm x 700mm. Webcam 

diletakan mengarah ke area penempatan objek uji, yakni tepat di depan lengan 

Mekanis agar dapat mendapatkan gambar yang baik dan tidak terganggu oleh 

benda-benda lain. Webcam diletakkan sejauh 130 mm dari meja kerja dengan 

sudut pandang sebesar 60°. Dari perhitungan diketahui gaya dorong maksimal 

dari lengan Mekanis adalah 500 gram. Setelah 300 kali pengujian yang 

dilakukan didapati bahwa seluruh pengujian berhasil di identifikasi oleh system, 

sehingga persentase keberhasilan mencapai 100%. Hal ini berarti system 

identifikasi ini dapat bekerja dengan hasil yang sangat baik.Didapati hasil bahwa 

lengan Mekanis yang dirancang untuk pemilahan objek berdasarkan warn aini 

mempunyai tingkat keberhasilan 100%. Lengan ini juga memiliki nilai error 

koordinat posisi x sebesar 9.61  %, % koordinat posisi y sebesar 14.76 % dan 

koordinat posisi z sebesar 0% dengan kemampuan memilah objek dengan berat 

maksimal sebesar 500 gram 

 

Kata kunci : Raspberry Pi, Lengan Mekanis, OpenCV 
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SUMMARY 

Nowadays technology continues to develop which plays an important role as a 

thing that helps human activities to carry out their work. By utilizing movements 

and designs as needed, robots can easily help human works. In the industrial 

world, we often find the process of sorting goods which done by human power. 

This kind of  process still has lots of shortcomings. Human focus level only able 

to last for 4 hours without rest and glucose intake. Raspberry Pi can be used as 

the brain of an automatic sorting machine, to transmit signals to actuators that 

move the mechanical arm in which can be driven by several tools such as DC 

Motor, Servo Motor and other. Raspberry Pi 3 B+ is a very small and relatively 

affordable computer. The price is cheaper than most of video games prices on 

the market. However against all the odds it can be used to learn programing 

language, build a robot and create many types of projects that are arguably 

strange yet amazing. OpenCV is used for the identification system. Open CV 

also known as Open Source Computer Vision Software used for machine 

learning. The sorting system will begin with the identification process. It uses 

sensors which is a webcam that will be processed in raspberry pi. After that the 



 
 

 

raspberry pi will then send signals to DC motor and servo motor to move the 

mechanical arm. This study used a 865mm x 700mm work desk. The webcam is 

placed towards the placement area of the test object, which is right in front of 

the mechanical arm in order to obtain a good image and not be disturbed by other 

objects.it placed 130mm above the workbench with a viewing angle of 60 °. 

From the calculation of known maximum force of mechanical arm is 500 grams. 

After 300 tests, it was found that all test were successfully identified by the 

identification system, resulting a 100%  success rate. This arm also has an error 

value x,y,z coordinate sistem respectively 9.61%, 14.76% and 0%. With the 

maximum weight of the test object is 500 gram 

 

Keywords: Raspberry pi, Mechanical Arm, OpenCV 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

1.1.Latar Belakang 

 

Tekologi saat ini terus berkembang sehingga berperan penting sebagai hal 

yang membantu kegiatan manusia untuk melaksanaan pekerjaanya. Pekerjaan 

manusia dapat dipermudah serta dipercepat penyelesaiannya dengan bantuan 

teknoogi. Robot merupakan satu dari banyak teknologi pendukung yang dapat 

menyelesaikan pekerjaan manusia. Dengan memanfaatkan pergerakan dan 

bentuk yang dirancang sesuai kebutuhan, robot dapat dengan mudah membantu 

pekerjaan manusia. Saat ini banyak peneliti yang mengembangkan jenis-jenis 

robot yang dapat di aplikasikan untuk membantu pekerjaan manusia. Salah satu 

sektor yang dapat memanfaatkan bantuan robot adalah sektor industri, seperti 

industri otomotf, industri, industri logistik, pengendalian bagasi bandara dan 

lain-lain. 

Dalam dunia industri, kerap kali kita menemukan proses pemilahan barang. 

Pada umumnya, proses ini masih dilakukan dengan menggunakan tenaga 

manusia. Proses memilah dengan menggunakan tenaga manusia masih banyak 

kekurangan. Tingkat fokus manusia hanya dapat bertahan 4 jam tanpa istirahat 

dan asupan glukosa. Kadar glukosa di dalam darah yang tinggi di pagi hari 

setelah sarapan dan akan menurun seiring terpakainya energi untuk beraktivitas 

di siang hari, manusia juga butuh tidur, hal ini akan berdampak pada terbuangnya 

waktu yang cukup banyak dan merugikan sektor industri yang bersangkutan. 

Untuk mengurangi terbuangnya waktu pada proses pemilahan barang, dapat 

digunakan mesin pemilah otomatis yang berbasiskan mikrokontroler, ada 

banyak mikrokontroler yang ada di pasaran seperti Raspberry pi, Arduino 

Beaglebone, Shark Cove, Minnowboard Max dan lain lain. Namun, kontroler-

kontroler ini memiliki tingkat ketahanan tersendiri. Arduino hanya dapat bekerja 

tanpa henti selama 49,71 hari (Barański et al., 2019) sedangkan menurut 
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projectbooknya (Das, 2009), raspberry pi dapat bekerja tanpa henti selama 

bertahun tahun. 

Raspberry pi dapat digunakan sebagai otak dari mesin pemilah otomatis, 

untuk mengirimkan sinyal ke aktuator yang menggerakan lengan pendorong. 

Lengan pendorong mesin sortir dapat digerakkan dengan beberapa cara seperti 

menggunakan pneumatic, motor DC, Motor Servo, dan lain lain . 

Motor DC( direct current) adalah suatu motor listrik yang sumber dayanya 

merupakan listrik arus searah.(Petruzella, 1985). Saat ini sudah banyak jenis 

motor DC yang beredar di pasaran, dengan beragam variasi putaran dan torsi 

yang berbeda yang sesuai dengan daya yang dibutuhkan motor tersebut. Torsi 

dan putaran motor DC dapat diatur dengan menggunakan roda gigi, sehingga 

dapat menghasilkan pendorongan yang sesuai dengan yang diinginkan.  

Penelitian ini merancang sebuah mesin pemilah otomatis dengan 

memfokuskan pada bagian lengan Mekanisnya. Lengan Mekanis yang dirancang 

di desain untuk dapat menggunakan material sedikit mungkin namun dapat 

cukup kuat untuk mendorong objek yang akan dipilah. Lengan ini akan dikontrol 

dengan menggunakan raspberry pi untuk menggerakkan motor DC dan motor 

servo. Lengan Mekanis ini memiliki 2 derajat kebebasan. 

 

1.2.Rumusan Masalah 

 

  Merujuk keaadan dari latar belakang maka dibutuhkan sebuah sistem 

pemilah otomatis yang dapat bekerja tanpa henti untuk mengurangi waktu yang 

terbuang dengan menggunakan Raspberry Pi sebagai otak dari system tersebut, 

dan menggunakan motor DC dan motor servo sebagai penggerak mekanisme 

sortir. 

 

1.3.Batasan Masalah 

 

          Batasan maslaah alam penelitian ini adalah: 

a. penelitian ini dilakukan untuk dapat merancang mein sortir otomatis 

dengan basis raspberry pi 

b. menggunakan dua objek yang berbeda 
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c. benda uji bersifat statis di atas meja kerja. 

d. akan dibuat 1 lengan mekanis yang akan mendorong benda uji 

e. mengatur putaran dan torsi motor DC untuk menggerakkan pusher 

dengan roda gigi. 

f. pemrograman raspberry pi menggunakana python. 

 

1.4.Tujuan Penelitian 

 

Penelitian ini bertujuan untuk menghasilkan suatu lengan mekanis 

dengan 2 derajat kebebasan yang dapat memilah tiga objek berdasarkan 

warna dengan menggunakan raspberry pi sebagai otak untuk menjalankan 

lengan mekanis tersebut serta mengetahui keakuratan koordinat 

pergerakan lengan Mekanis tersebut. 

 

1.5.Manfaat Penelitian 

 

Manfaat yang diharapkan dapat diperoleh penelitian ini adalah apat 

digunakannya hasil dari penelitian ini  sebagai alat peraga pada 

laboratorium jurusan teknik mesin universitas sriwijaya.  Serta dapat 

digunakan untuk pengembangan pada peneltian yang akan datang. 
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