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ABSTRAK 

Perindustrian merupakan salah satu sektor penting dalam suatu negara, 
maka perlu untuk mengembangkan sistem – sistem yang membangun keseluruhan 
proses produksi dalam industri – industri. Tentu saja, proses pembelajaran serta 
uji coba merupakan hal yang diperlukan untuk dapat mengembangkan sistem – 
sistem tersebut. Sayangnya, kegagalan atau error yang terjadi adalah hal yang 
sulit dihindari dalam proses tersebut. Sedangkan dalam proses produksi di 
industri, tentunya tidak diinginkan terjadi banyak kegagalan atau error yang dapat 
merugikan perusahaan. Maka dari itu diperlukan suatu model yang dapat 
merepresentasikan suatu sistem yang sebenarnya, supaya dapat dipakai untuk 
proses pembelajaran serta uji coba yang tidak boleh dilakukan pada sistem 
sebenarnya dalam industri. 

Pada Tugas Akhir ini, dirancang suatu model otomasi sistem sortir 
barang berdasarkan warna dan bentuknya. Dengan citra (bitmap) yang ditangkap 
webcam saat barang yang masuk terdeteksi sensor proximity, program flowstone 
dalam komputer akan mendeteksi warnanya dengan metoda thresholding dalam 
parameter HSV, kemudian mengenali bentuknya dengan metoda pengenalan pola 
yaitu dengan mengecek tiap pixel pada seluruh sisi/ tepi bentuk yang diinginkan 
serta mengecek panjang & lebar atau diameter objek dari citra yang didapat, dan 
selanjutnya mengirimkan sinyal kontrol ke mikrokontroler ATmega16 untuk 
mengendalikan aktuator motor servo sehingga barang tersebut dapat diarahkan ke 
tempat yang sesuai dengan hasil identifikasi. 

Dari hasil realisasi alat dan pengamatan data, % error pendeteksian 
warna merah, hijau dan biru masing – masing adalah sebesar 8,33%, 4,17% dan 
16,67%. Untuk barang berbentuk persegi panjang dapat dikenali dengan rentang 
panjang dari 7,9 cm sampai dengan 8,4 cm, sementara untuk barang berbentuk 
lingkaran dapat dikenali dengan rentang diameter dari 3 cm sampai dengan 3,4 
cm. Bentuk jajar genjang, trapesium, dan segitiga dapat dikenali sebagai bentuk 
bukan persegi panjang dan lingkaran. 

Kata kunci: Konveyor, Flowstone, Metoda Thresholding, Metoda 
Pengenalan Pola 
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ABSTRACT 

Industry is one of important sectors in every country, so it is necessary  to 
improve systems that establish the overall production process in industries. 
Certainly, the process of learning and testing are need to be able to improve these 
systems. Unfortunately, occurs failurs or errors are difficult to avoid in that 
process. While in industrial production process, certainly occurs many failurs or 
errors that can be detrimental to the company is undesirable. Therefore, it is 
required a model that can represent the actual system, that can be used for process 
of learning and testing which not allowed to applied on actual system in the 
industry. 

In this final project, designed an automation model of objects sorter 
system based on the colour and shape. With image data (bitmap) that captured by 
webcam when the incoming object detected by the proximity sensor, the 
Flowstone program in a computer will detect the colour using thresholding 
method in HSV parameter, then recognize the shape using patern recognition 
method by check every pixel on whole edge of the desire shape and check the 
object length & width or diameter of the image, and next, send control signal to 
ATmega16 microcontroller to control a servo motor actuator so the object can be 
directed to the appropriate place with the result of identification. 

From the results of device realization and data observation, the 
percentage of error in detecting the red, green and blue colour each one is 8,33%, 
4,17% dan 16,67%. For rectangular objects can be recognized with length in 
range of 7.9 cm to 8.4 cm, while for circular objects can be recognized with 
diameter in range of 3 cm to 3.4 cm. Parallelogram, trapezoid, and triangle can be 
recognized as a shape of not rectangular and not circular. 

Keywords: Konveyor, Flowstone, Thresholding Method, Patern 
Recognition Method   
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