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ABSTRAK 
 Pengangkutan barang baik berupa bahan baku ataupun barang 

jadi saat ini menjadi yang sangat penting dalam sebuah sistem industri. 

Karena proses pengelompokkan jumlah barang dan memasukkan data 

yang dilakukan secara manual sering menimbulkan kesalahan 

perhitungan yang disebabkan oleh human error. Maka dari itu, 

dibutuhkan alat berupa konveyor dengan penambahan lift pada 

konveyor. Serta menggunakan komputer untuk menampilkan hasil dari 

pengelompokkan jumlah barang. 

 Para pekerja hanya meletakkan barang di konveyor, kemudian 

barang melewati salah satu sensor aktif yaitu scanner barcode  atau 

sensor infrared dan di-scan. Sensor memberikan sinyal kepada Arduino 

Mega2560 untuk memberikan perintah kepada konveyor agar 

mendistribusikan barang ke tempat yang ditentukan melalui lift atau 

tidak. Untuk proses monitoringnya, menggunakan program pada 

LabVIEW yang digunakan untuk membaca data yang dikirimkan oleh 

ethernet shield melalui wifi. Ketika data telah didapatkan akan diolah 

menjadi sekumpulan data yang siap untuk ditampilkan. 

 Setelah dilakukan pengujian, masih terdapat kesalahan berupa 

ketidaksesuaian barang yang akan dikelompokkan pada konveyor 

dengan hasil monitoring pada LabVIEW. Ketidaksesuaian dalam hal 

barang sesuai ketinggian dan barcode yang di deteksi dengan hasil 

monitoring di LabVIEW. Pengelompokkan barang dapat di monitoring 

dengan jarak hingga 130 meter tanpa adanya halangan. Jika dengan 

halangan dapat di monitoring dengan jarak hingga 15 meter. 

 

Kata Kunci : Monitoring Barang, Lift Konveyor, Ethernet Shield. 
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ABSTRACT 
 The transport of object either in the form of raw materials or 

finished object is now becoming very important in an industrial system. 

Because the process of grouping the number of object and entering the 

data done manually often lead to calculation errors caused by human 

error. Therefore, a conveyor tool is required with the addition of an 

elevator on the conveyor. And use the computer to display the results of 

the grouping of object. 

 The workers just put the object on the conveyor, then the object 

through one of the active sensor is a scanner barcode or infrared sensor 

and the scan. The sensor gives a signal to the Arduino Mega2560 to give 

an order to the conveyor in order to distribute the object to a designated 

place via an elevator or not. For the monitoring process, use the 

program in LabVIEW which is used to read data sent by ethernet shield 

via wifi. When the data has been obtained will be processed into a set of 

data ready to be displayed. 

 After testing, there are still errors in the form of non-

conformity of items that will be grouped on the conveyor with the results 

of monitoring at LabVIEW. Non-conformity in terms of goods according 

to height and barcodes that are detected with the results of monitoring 

at LabVIEW. Grouping of items can be monitored with a distance of up 

to 130 meters without any obstacles. If the obstacle can be monitored 

with a distance of up to 15 meters. 

 

Key Words : Object Monitoring, Elevator Conveyor, Ethernet Shield 
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1 BAB I 

PENDAHULUAN 
 

1.1 Latar Belakang 

Saat ini waktu dan biaya transportasi menjadi hal yang sangat 

dipertimbangkan dalam sebuah perusahaan untuk menekan biaya 

produksi. Pengangkutan barang baik berupa bahan baku ataupun barang 

jadi saat ini menjadi yang sangat penting dalam sebuah sistem industri. 

Karena proses pengelompokkan barang dan memasukkan data yang 

dilakukan secara manual sering menimbulkan kesalahan perhitungan 

yang disebabkan oleh human error. Maka, data hasil pengelompokkan 

barang produksi tersebut membutuhkan suatu wadah untuk memuatnya. 

Dari masalah tersebut kemudian dirancang sebuah alat 

pengangkut yang dapat memenuhi tuntutan kondisi di atas, yakni 

penggunaan konveyor yang bertujuan untuk memindahkan barang yang 

diproduksi dari suatu tempat ke tempat yang lain serta penggunaan 

konveyor, lift, dan pusher untuk proses pengelompokkan. 

Pengelompokkan pada konveyor banyak dikembangkan dengan tujuan 

memperbaiki dan meningkatkan kinerja dari sistem. Sistem dari 

pengelompokkan maupun penyortiran barang menggunakan sensor yaitu 

sensor infrared dan scanner barcode. Serta menggunakan komputer 

untuk menampilkan hasil dari pengelompokkan jumlah barang. 

Untuk mengatasi masalah tersebut  terciptalah suatu alat yang 

dapat membantu proses pengelompokkan barang. Proses dari 

pengelompokkan hanya meletakkan barang di konveyor yang sedang 

berjalan. Barang akan melewati salah satu sensor aktif yaitu scanner 

barcode atau sensor infrared lalu di deteksi. Secara otomatis data hasil 

dari pengelompokkan barang yang diterima akan dicatat dan ditampilkan 

pada perangkat komputer atau laptop melalui media wifi atau router. 

Sehingga, akan memperkecil human error pada industri. 

1.2 Permasalahan 

Pada Tugas Akhir ini yang menjadi permasalahan yaitu belum 

tersedia monitoring menggunakan perangkat PC untuk pengelompokkan 

dan penghitungan barang pada konveyor dengan menggunakan wifi. 
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1.3 Batasan Masalah 

Dari perumusan masalah di atas, maka batasan masalah dari 

Tugas Akhir ini adalah : 

1. Personal komputer diharuskan terkoneksi pada wifi agar 

dapat me-monitoring pengelompokkan barang. 

2. Pembuatan tampilan menggunakan software LabVIEW. 

3. Monitoring pada alat ini hanya sebatas pemantauan 

pengelompokkan dan penghitungan barang pada konveyor 

menggunakan software LabVIEW melalui media wifi serta 

tidak mengatur jalannya konveyor maupun pendeteksian 

barang. 

Dengan adanya batasan masalah ini diharapkan hasil akhir atau 

tujuan dari Tugas Akhir ini dapat dicapai dengan baik. 

1.4 Tujuan 

Tujuan kami dalam membuat Tugas Akhir ini adalah sebagai 

berikut : 

1. Merancang alat monitoring pengelompokkan barang pada 

konveyor. 

2. Membuat alat monitoring pengelompokkan pada konveyor. 

3. Mengimplementasikan alat monitoring pengelompokkan 

barang pada konveyor agar dapat menghilangkan 

kemungkinan kesalahan akibat human error. 

1.5 Sistematika Laporan 

Sistematika pembahasan Tugas Akhir ini terdiri dari lima bab, 

yaitu Pendahuluan, Teori Dasar, Perancangan Sistem, Pengujian dan 

Analisa, serta Penutup. 

Bab I : Pendahuluan  
Membahas tentang latar belakang, permasalahan, 

batasan masalah, maksud dan tujuan, sistematika 

laporan, serta relevansi. 

Bab II : Teori Dasar  

Membahas tentang teori - teori penunjang yang 

diperlukan dan dipergunakan sebagai penunjang 

pengerjaan Tugas Akhir  
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Bab III : Perancangan Sistem  

Membahas tentang perencanaan dan pembuatan 

perangkat keras (hardware) yang terdiri dari 

perancangan elektronik dan perancangan mekanik 

serta pembuatan dan perancangan perangkat lunak 

(software). 

Bab IV : Pengukuran dan Analisa 

Membahas tentang pengujian dengan cara 

pengukuran alat yang terdiri dari pengujian 

pengukuran perangkat keras dan juga perangkat 

lunak.  

Bab V : Penutup  

Menjelaskan tentang kesimpulan dari Tugas Akhir 

ini dan saran-saran untuk pengembangan alat ini 

lebih lanjut. 

1.6 Relevansi 

Relevansi yang diharapkan dalam membuat Tugas Akhir ini 

adalah dari alat yang dibuat dapat berhasil dalam me-monitoring 

pengelompokkan barang pada konveyor melalui media wifi dengan 

perantara PC sebagai tampilan hasil data yang diperoleh. 
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1 BAB II 

TEORI DASAR 
 

2.1 Arduino Mega2560 [1] 

Arduino Mega2560 adalah papan microcontroller berbasis 

Atmega 2560. Arduino Mega2560 memiliki 54 pin digital input / output. 

Dimana 15 pin digunakan sebagai output PWM, 16 pin sebagai input 

analog, dan 4 pin sebagai UART (port serial hardware), 16 MHz kristal 

osilator, koneksi USB,  jack power, header ICSP, dan tombol reset. 

Ini semua yang diperlukan untuk mendukung microcontroller. 

Cukup dengan menghubungkannya ke komputer melalui kabel USB 

atau power dihubungkan dengan adaptor AC – DC atau baterai untuk 

mulai mengaktifkannya. Bentuk fisik dari Arduino Mega2560 seperti 

Gambar 2.1 dan spesifikasinya dapat dilihat pada Tabel 2.1. 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 2.1 Arduino Mega2560 

 

Tabel 2.1 Spesifikasi Arduino Mega2560 

Spesifikasi Keterangan 

Chip microcontroller ATmega2560 

Tegangan operasi 5V 

Tegangan input (yang 

direkomendasikan, via jack DC) 

7V - 12V 

Tegangan input (limit, via jack DC) 6V - 20V 

Digital I/O pin 54 buah, 6 diantaranya 

menyediakan PWM output 

Analog Input pin 16 buah 

Arus DC per pin I/O 20 mA 

Arus DC pin 3.3V 50 mA 

Memori Flash 256 KB, 8 KB telah digunakan 

untuk bootloader 

SRAM 8 Kb 
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Spesifikasi Keterangan 

EEPROM 4 Kb 

Clock speed 16 Mhz 

Dimensi 101.5 mm x 53.4 mm 

Berat 37 g 

2.2 Ethernet Shield [1] 

Ethernet Shield digunakan untuk menambah kemampuan board 

Arduino agar terhubung ke jaringan internet dengan menggunakan kabel 

RJ45 sebagai koneksinya. Ethernet shield berbasiskan chip ethernet 

Wiznet W5100. Ethernet library digunakan dalam menulis program agar 

board Arduino dapat terhubung ke jaringan dengan menggunakan 

Arduino. Bentuk fisik dari ethernet shield seperti Gambar 2.2. 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 2.2 Ethernet Shield 

2.3 Sistem Monitoring [1] 

Sistem monitoring merupakan suatu proses mengumpulkan data 

dari berbagai sumber barang berupa data yang real time dan 

memberikan informasi kepada operator sistem atau menampilkan data 

ke perangkat PC. Secara garis besar tahapan dalam sebuah sistem 

monitoring terbagi ke dalam tiga tahapan, yaitu proses di dalam 

pengumpulan data monitoring, proses di dalam analisis data monitoring 

dan proses menampilkan data hasil monitoring. 

2.4 Arduino IDE [2] 

IDE merupakan kependekan dari Integrated Developtment 

Enviroenment. Arduino menggunakan bahasa pemrograman sendiri 

yang menyerupai bahasa C. Sebelum dijual ke pasaran, IC 

microcontroller Arduino telah ditanamkan suatu program bernama 

Bootlader yang berfungsi sebagai penengah antara compiler Arduino 

dengan mikrokontroller. Arduino IDE dibuat dari bahasa pemrograman 

JAVA serta dilengkapi dengan library C/C++ dapat dilihat seperti 
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Gambar 2.3. Dari tampilan pada software Arduino IDE terdapat 

beberapa gambar yang dapat dijelaskan pada Tabel 2.2. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 2.3 Software Arduino IDE 

 

Tabel 2.2 Bagian Software Arduino IDE 

Gambar Pengertian 

 

 

 

Verify melakukan pengecekan kode yang dibuat apakah sudah 

sesuai dengan kaidah pemrograman yang ada atau belum 

 

 

 

Upload melakukan kompilasi program atau kode yang kamu 

buat menjadi bahasa yang dapat dipahami oleh Arduino 

 

 

 

New berfungsi untuk membuat sketch baru 

 

 

 

Open berfungsi untuk membuka sketch yang pernah kamu buat 

dan membuka kembali untuk dilakukan editing atau sekedar 

upload ulang ke Arduino. 

 

 

 

Save berfungsi untuk menyimpan sketch yang telah dibuat. 

 

 

 

 

Serial Monitor berfungsi untuk menampilkan data apa saja 

yang dikirimkan. Serial monitor ini sangat berguna sekali 

ketika ingin membuat program atau 

melakukan debugging tanpa menggunakan LCD pada Arduino.  
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Gambar Pengertian 

 Serial monitor ini dapat digunakan untuk menampilkan nilai 

proses, nilai pembacaan dan sebagainya. 

2.5 Software LabVIEW [2] 

LabVIEW singkatan dari Laboratory Virtual Instrumentation 

Engineering Workbench adalah suatu bahasa pemrograman yang 

menggunakan icon sebagai ganti bentuk teks untuk menciptakan aplikasi 

dalam pemrosesan dan menyampaikan hasil data. LabVIEW pertama 

kali dikembangkan oleh perusahaan National Instruments pada tahun 

1986. Perangkat lunak ini dapat dijalankan pada sistem operasi Linux, 

Unix, Mac OS X dan Windows. 

Karena menggunakan blok diagram pada software LabVIEW 

sebagai bahasa pemrogramannya ketika error terjadi pun dapat dilihat di 

mana letak terjadinya kesalahan. Contoh blok diagram yang ada di 

LabVIEW dapat dilihat pada Gambar 2.4. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 2.4 Blok Diagram Software LabVIEW 

2.6 Konveyor [3] 

Macam-macam konveyor yang biasa digunakan ada beberapa 

macam yaitu : 

2.6.1 Belt Conveyor 

Belt conveyor atau yang disebut dengan ban berjalan merupakan 

alat yang dapat memudahkan untuk memindahkan material baik berupa 

Unit Load atau Bulk Material dari tempat ke suatu tempat lainnya secara 

terus menerus dengan kapasitas yang diperlukan. Unit Load adalah 
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benda berupa barang misalnya kotak, kantong, balok, dan lain-lain yang 

berisikan makanan, minuman, atau sejenisnya. Sedangkan untuk Bulk 

Material berupa butiran, bubuk atau serbuk, misalnya pasir dan semen. 

Mesin ini dapat digunakan dalam industri pertambangan, metalurgi dan 

batu bara, men-transfer pasiran, material besar, atau material dalam 

kemasan berupa makanan atau minuman. Belt conveyor dapat dipasang 

secara horizontal atau tertidur untuk memenuhi kebutuhan yang 

diperlukan dalam memindahkan material seperti Gambar 2.5. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 2.5 Belt Conveyor 

2.6.2 Vertical Conveyor 

Vertical conveyor merupakan alat yang digunakan untuk 

memindahkan  barang bahan produksi atau semacamnya dengan berat 

tertentu sesuai kebutuhan yang diperlukan. Untuk memindahkannya 

dengan cara vertical yang berbentuk lift guna menaikan dan menurunkan 

suatu barang untuk menyortirnya seperti pada Gambar 2.6. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 2.6 Vertical Conveyor 

2.6.3 Plastic Flain Chain Conveyor 

Conveyor jenis ini banyak ditemukan dalam dunia industri 

makanan dan minuman berupa kemasan. Material kontaknya  terbuat 

dari bahan non logam yaitu nilon, plastik, PU. Conveyor ini memiliki 

keunggulan pada sistemnya yaitu permukaan atas conveyor rata atau flat 
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dan dapat bergerak melengkung. Sehingga efektif untuk digunakan 

apabila area kerja memiliki tempat yang sedikit, sedangkan proses 

memerlukan conveyor dalam jarak yang cukup panjang untuk 

mengantisipasi antrian produk. Hal ini dapat dilihat pada Gambar 2.7 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 2.7 Plastic Flat Chain Conveyor 

2.6.4 Vibrating Conveyor 

Untuk menggerakkan barang pada vibrating conveyor 

menggunakan efek getaran secara horizontal atau vertical sesuai dengan 

kebutuhan yang diperlukan seperti Gambar 2.8 dan Gambar 2.9. 

 

 

 

 

 

Gambar 2.8 Horizontal Vibrating Conveyor 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 2.9 Vertical Vibrating Conveyor 

2.6.5 Hanging atau Overhead Conveyor 

Alat conveyor ini dapat memindahkan barang dengan cara 

digantung. Sedangkan untuk tenaga penggeraknya menggunakan 

gravitasi atau motor. Bentuk conveyor ini dapat dilihat pada Gambar 

2.10. 
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Gambar 2.10 Hanging atau Overhead Conveyor 

2.7 Motor DC [4] 

Motor DC atau DC motor adalah suatu perangkat yang mengubah 

energi listrik menjadi energi kinetik atau gerakan. Motor DC disebut 

sebagai motor arus searah. Motor DC ini menghasilkan putaran per 

menit yang dikenal dengan istilah RPM (Revolutions Per Minute) dan 

dapat dibuat berputar searah jarum jam maupun berlawanan arah jarum 

jam jika polaritas listrik yang diberikan pada motor DC tersebut dibalik. 

Terdapat dua bagian utama pada sebuah motor DC, 

yaitu stator dan rotor. Stator adalah bagian motor yang tidak berputar, 

bagian yang statis ini terdiri dari rangka dan kumparan medan. 

Sedangkan rotor adalah bagian yang berputar, bagian rotor ini terdiri 

dari kumparan jangkar. Motor DC dengan tegangan 21,6V serta arus 

sebesar 0,6A dan RPM sebanyak 70 kali putaran dapat dilihat pada 

Gambar 2.11. 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 2.11 Motor DC 

2.8 Relay [5] 

Relay adalah komponen elektronika berupa saklar atau switch 

elektrik yang dioperasikan menggunakan listrik. Relay juga disebut 

sebagai komponen electromechanical atau elektromekanikal yang terdiri 

dari dua bagian utama yaitu coil atau elektromagnet dan kontak saklar 

atau mekanikal. Komponen relay menggunakan prinsip elektromagnetik 

sebagai penggerak kontak saklar, sehingga dengan menggunakan arus 
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listrik yang kecil atau low power, dapat menghantarkan arus listrik yang 

yang memiliki tegangan lebih tinggi. 

Penggunaan relay perlu diperhatikan tegangan pengontrolnya 

serta kekuatan relay men-switch arus atau tegangan. Ukurannya tertera 

pada body relay misalnya relay 12 VDC / 4A 220V, artinya tegangan 

yang diperlukan sebagai pengontrol adalah 12 VDC dan mampu men-

switch arus listrik (maksimal) sebesar 4A pada tegangan 220V. Contoh 

relay yang umum digunakan dapat dilihat pada Gambar 2.12. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 2.12 Relay 

 

Sedangkan modul relay seperti Gambar 2.13 dapat digunakan 

sebagai switch untuk menjalankan berbagai peralatan elektronik. 

Misalnya lampu listrik, motor listrik, dan berbagai peralatan elektronik 

lainnya. Untuk kendali ON atau OFF switch (relay), sepenuhnya 

ditentukan oleh nilai output sensor, yang telah diproses mikrokontroller 

dan akan menghasilkan perintah kepada relay untuk melakukan fungsi 

ON atau OFF. Penggunaan dari modul relay sepenuhnya menggunakan 

program. 

 

 

 

 

 

 

Gambar 2.13 Modul Relay 
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1 BAB III 

PERANCANGAN SISTEM 
 

Pada Tugas Akhir membuat alat pengelompokkan barang 

menggunakan sensor infrared dan scanner barcode, ada beberapa 

tahapan yang dilakukan yaitu : 

1. Diagram Fungsional Alat 

2. Perancangan Perangkat Keras (Hardware) 

a. Perancangan Konveyor  

b. Perancangan Sistem Monitoring 

3. Perancangan Elektronik 

a. Perancangan Rangkaian Ethernet Shield  

b. Perancangan Keseluruhan 

4. Perancangan Perangkat Lunak (Software) 

a. Flowchart  

b. Interface Ethernet Shield  untuk Arduino 

c. Langkah-Langkah Pemograman LabVIEW 

3.1 Diagram Fungsional Alat 

Perancangan sistem dalam pembuatan alat ini secara garis besar 

disertai urutan dan cara kerja alat ini di ilustrasikan pada Gambar 3.1. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.1 Diagram Fungsional Alat 
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Perancangan sistem dalam pembuatan alat ini secara garis besar 

disertai urutan dan cara kerja di ilustrasikan pada Gambar 3.1. Terdapat 

dua macam sensor yang digunakan yaitu sensor infrared untuk 

mendeteksi barang berdasarkan ketinggian, sedangkan scanner barcode 

digunakan untuk mendeteksi kode batang. Dapat dijelaskan ketika 

barang melewati salah satu sensor dan dideteksi, nilai hasil data yang 

diperoleh masuk ke dalam Arduino dan mengirim data ke relay agar 

dapat menjalankan konveyor. Motor DC digunakan sebagai penggerak 

konveyor 2, konveyor 3, konveyor 4, lift, dan pusher sesuai barang yang 

akan di kelompokkan. Motor ini bergerak berdasarkan relay 

pengaturnya. Terkecuali konveyor 1, dikarenakan motor DC untuk 

konveyor 1 akan aktif secara otomatis jika tombol power dalam posisi 

ON . 

Arduino Mega2560, berfungsi sebagai pengontrol perangkat 

elektronik dan dapat menyimpan program didalamnya. Ethernet shield 

befungsi sebagai penghubung antara Arduino dengan personal komputer 

tanpa harus menggunakan kabel serial Arduino yang jaraknya terbatas, 

sehingga dengan menggunakan ethernet shield ini memungkinkan 

Arduino tetap terhubung dengan personal komputer dengan jarak yang 

lebih jauh dibandingkan dengan menggunakan kabel serial Arduino 

yaitu dengan menggunakan wifi dan dihubungkan oleh kabel RJ45. 

Hasil pengelompokkan barang yang di deteksi akan ditampilkan pada 

personal komputer dengan menggunakan software LabVIEW melalui 

media wifi. 

3.2 Perancangan Perangkat Keras (Hardware) 

Perancangan Perangkat keras ini dimaksudkan agar dalam 

pelaksanaan pengerjaan Tugas Akhir menjadi lebih mudah dan cepat 

karena setiap detail perangkat keras (hardware) yang akan dikerjakan 

baik dari sisi elektronik maupun mekanik telah direncanakan secara 

terperinci dan baik. 

3.2.1 Perancangan Konveyor 

Pada perancangan kali ini menggunakan dua sensor untuk 

mendeteksi barang yang terdapat pada konveyor yaitu sensor infrared 

dan scanner barcode. Sensor infrared bekerja apabila barang dengan 

dimensi ukuran tertentu akan di deteksi, begitu pula scanner barcode 

akan aktif jika barang dengan barcode di deteksi. Motor DC digunakan 

menggerakkan konveyor, lift, dan pusher dengan menggunakan relay 
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sebagai pengendali untuk melakukan pengelompokkan. Rancangan 

konveyor yang akan digunakan terdiri dari konveyor 1, konveyor 2, 

konveyor 3, konveyor 4, lift, dan pusher. Konveyor 1, 2, 3, dan pusher 

berada di lantai bawah, sedangkan konveyor 4 berada di lantai atas. Lift 

konveyor bekerja sesuai posisi barang yang telah ditentukan secara 

keatas ataupun tidak. Sedangkan pusher bergerak maju atau tidak. Untuk 

konveyor 1 akan bergerak ketika tombol power ditekan dikarenakan 

mendapatkan sumber 8V secara langsung. Desain alat yang dibuat 

semirip mungkin dengan aslinya untuk memudahkan pada saat 

pembuatan alat seperti Gambar 3.2. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.2 Rancangan Konveyor Serta Lift 

 

Keterangan : 

1. Tombol Power 

2. Barang 

3. Scanner Barcode 

4. Sensor Inframerah 

5. Lift Konveyor 

6. Pusher 

3.2.2 Perancangan Sistem Monitoring 

Perancangan ini akan dijelaskan melalui diagram yang mewakili 

dari perangkat keras pada Gambar 3.3 dengan fungsi tersendiri. Dari alat 
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yang digunakan ketika tombol power ditekan, secara otomatis konveyor 

1 akan bergerak. Ketika barang telah terdeteksi oleh sensor maka hasil 

data yang diperoleh akan dikirimkan ke Arduino untuk diolah dan 

memberikan perintah kepada konveyor, lift, dan pusher dalam 

pendistribusian barang. Disaat pendistribusian, hasil data yang diperoleh 

dari deteksi barang dikirimkan ke ethernet ehield dan melakukan proses 

monitoring. Ethernet shield berfungsi sebagai pengirim data ke laptop 

melalui wifi, hasil data yang diterima dari Arduino akan ditampilkan 

pada laptop untuk mengetahui hasilnya dengan menggunakan software 

LabVIEW. Untuk diagram fungsional bisa dilihat pada Gambar 3.3.   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.3 Diagram Fungsional Sistem Monitoring 

3.3 Perancangan Elektronik 

Pada perancangan elektronik kali ini yang digunakan pada 

pembuatan sistem agar alat dapat berjalan dengan baik. Adapun tahapan-

tahapan yang dilakukan yaitu : 

3.3.1 Wiring Modul Relay dan Arduino Mega2560 

Pada alat ini menggunakan relay module 8 channel dengan input 

5V dan output 12V. Relay digunakan untuk menyuplai motor pada 

konveyor yang berfungsi sebagai mengatur ON atau OFF pada motor. 

Kerja dari relay tersebut diatur oleh program Arduino. Sedangkan 

Arduino mendapatkan sumber sebesar 9V. Untuk lebih jelasnya, dapat 
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dilihat pada Gambar 3.4 dari wiring modul relay dan Arduino 

Mega2560 dan Tabel 3.1. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.4 Wiring Modul Relay dan Arduino Mega2560 

 

Tabel 3.1 Wiring Modul Relay dan Arduino Mega2560 

Pin Modul Relay Pin Arduino Mega2560 

GND GND 

VCC +5V 

IN1 28 

IN2 30 

IN3 32 

IN4 34 

IN5 36 

IN6 38 

IN7 40 

IN8 42 

3.3.2 Wiring Modul Relay dan Power Supply 

Pada tahap ini, menggunakan relay module 8 channel serta power 

supply 12V 5A. Motor dapat bergerak berdasarakan relay sebagai 

pengaturnya. Agar motor dapat bergerak maka relay harus mendapatkan 

suplai tegangan sesuai kebutuhan motor. Suplai tegangan tersebut 
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berasal dari power supply. Agar relay dan power supply aktif maka 

power supply harus mendapatkan sumber sebesar 220V AC. Berikut 

Gambar 3.5 wiring relay dan power supply serta Tabel 3.2 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.5 Wiring Modul Relay dan Power Supply 

 

Tabel 3.2 Wiring Modul Relay dan Power Supply 

Power Supply Modul Relay 

NO NC COM 

+12 V Relay 5 - - 

Relay 6 - - 

Relay 7 - - 

Relay 8 - - 

- - Relay 2 

  Relay 3 

  Relay 4 

-12 V - Relay 5 - 

- Relay 6 - 

- Relay 7 - 

- Relay 8 - 
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3.3.3 Wiring Modul Relay dan Motor DC 

Setelah penyambungan antara relay dan power supply berhasil. 

Selanjutnya adalah penyambungan modul relay dan motor DC. Modul 

relay sendiri mendapatkan sumber sebesar 5V yang berasal dari 

Arduino, untuk wiring modul relay dan Arduino dapat dilihat pada 

Gambar 3.4. Agar disaat program dari Arduino berfungsi, maka otomatis 

relay yang tersambung dengan motor akan aktif, kemudian motor 

bergerak sesuai program yang ditentukan. Alat ini menggunakan 

beberapa motor DC dalam menggerakkan konveyor. Untuk wiring relay 

dan motor DC dapat dilihat pada Gambar 3.7 serta Tabel 3.3. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.6 Wiring Modul Relay dan Motor DC 

 

Tabel 3.3 Wiring Modul Relay dan Motor DC 

Pin Modul Relay Motor Keterangan 

NC Relay 2 Motor 14 (+) Menggerakkan Konveyor 2 

NC Relay 3 Motor 15 (+) Menggerakkan Konveyor 3 

NC Relay 4 Motor 16 (+) Menggerakkan Konveyor 4 

COM Relay 5 Motor 17 (+) Menggerakkan Lift Naik 

COM Relay 6 Motor 18 (+) Menggerakkan Lift Turun 

COM Relay 7 Motor 19 (+) Menggerakkan Pusher Untuk 

Mendorong Barang 

COM Relay 8 Motor 20 (+) Menggerakkan Pusher Ke Posisi  
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Pin Modul Relay Motor Keterangan 

  Awal 

 

Agar lift dan pusher dapat berputar secara dua arah yaitu dengan 

menggunakan dua relay yang berbeda. Kontak NC relay tersambung 

pada sumber tegangan sebesar -12V sedangkan NO relay tersambung 

dengan sumber tegangan +12V. Commond relay tersambung dengan 

motor DC. Untuk lebih jelasnya dapat dilihat pada Gambar 3.7 dan 

Gambar 3.8. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.7 Rangkaian Motor Penggerak Lift 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.8 Rangkaian Motor Penggerak Pusher 
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3.3.4 Wiring Power Supply dan Motor DC 

Dalam menggerakkan konveyor menggunakan motor DC sebagai 

komponen utamanya. Setiap masing-masing konveyor, lift, dan pusher 

dijalankan oleh satu motor DC yang berbeda. Namun lift dan pusher 

memiliki dua gerakkan yang berbeda yaitu lift bekerja secara naik turun 

dan pusher bekerja secara maju mundur. Dari dua gerakkan tersebut 

setiap lift dan pusher dijalankan oleh satu motor namun menggunakan 

dua relay untuk wiring-nya dapat dilihat pada Gambar 3.6. Sedangkan 

motor DC pada konveyor 1 langsung terhubung dengan power supply. 

Untuk menggerakkan motor DC harus mendapatkan sebuah sumber 

yaitu power supply. Agar power supply dapat aktif dan motor DC dapat 

bergerak maka harus diberi sumber tegangan sebesar 220V AC. Berikut 

adalah Gambar 3.9 dari wiring power supply dan motor DC. Untuk lebih 

jelasnya mengenai wiring power supply dan motor DC dapat dilihat 

pada Tabel 3.4. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.9 Wiring Power Supply dan Motor DC 

 

Tabel 3.4 Wiring Power Supply dan Motor DC 

Power Supply Wiring Motor 

-12V 23 Motor 2 Untuk Menggerakkan Konveyor 2 

Motor 3 Untuk Menggerakkan Konveyor 3 

Motor 4 Untuk Menggerakkan Konveyor 4 
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Power Supply Wiring Motor 

-12V 22 Motor 1 Untuk Menggerakkan Konveyor 1 

3.3.5 Rangkaian Voltage Regulator 

Pada alat ini menggunakan rangkaian voltage regulator yaitu 

LM7808 sebagai output positif dan LM7908 sebagai output negatif. 

Rangkaian ini digunakan untuk mensuplai motor konveyor 1 

dikarenakan pada suplai 12V konveyor bergerak terlalu cepat sehingga 

sensor susah untuk mendeteksi barang. Maka dari itu, suplai 12V 

diturunkan menjadi 8V. Berikut adalah rangkaian voltage regulator 

yang digunakan pada Gambar 3.10. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.10 Rangkaian Voltage Regulator 

3.3.6 Perancangan Ethernet Shield  

Arduino Mega2560 tidak menyediakan perangkat bawaan untuk 

terhubung dengan jaringan wireless. Arduino ethernet shield merupakan 

modul tambahan yang memungkinkan Arduino bisa terhubung dengan 

network, sehingga Arduino dapat mengirim hasil data ke laptop. Untuk 

pemasangannya cukup mudah yaitu dengan ditumpuk diatas papan atau 

dengan menancapkan tiap-tiap pin ke board Arduino Mega2560 seperti 

Gambar 3.11. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.11 Rancangan Ethernet Shield 
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3.3.7 Wiring Ethernet Shield, Sensor, dan Wifi 

Perancangan ini meliputi wiring atau pengkabelan. Wiring kali 

ini meliputi Arduino, ethernet shield, sensor infrared, scanner barcode 

dan wifi. Dari Gambar 3.12 ethernet shield ditancapkan ke Arduino, 

sedangkan sensor disambungkan ke pin yang telah ditentukan, untuk 

scanner barcode dihubungkan terlebih dahulu dengan kabel RS232. Wifi 

dihubungkan dengan ethernet shield melalui kabel RJ45 guna mengirim 

hasil data ke perangkat komputer. Agar Arduino, ethernet shield, sensor 

infrared, scanner barcode aktif maka Arduino dihubungkan dengan 

sumber 9V sedangkan wifi aktif apabila diberi sumber 220 VAC. Untuk 

mengetahui lebih jelas mengenai wiring dari sensor infrared dan ke 

board Arduino dapat dilihat pada Tabel 3.4. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.12 Wiring Ethernet Shield, Sensor dan Wifi 

 

Tabel 3.5 Wiring Sensor Infrared 

Pin Sensor Pin Arduino 

Vcc Sensor Tinggi 

5V Vcc Sensor Sedang 

Vcc Sensor Rendah 

Gnd Sensor Tinggi 

GND Gnd Sensor Sedang 

Gnd Sensor Rendah 
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Pin Sensor Pin Arduino 

DO Sensor Tinggi 2 

DO Sensor Sedang 3 

DO Sensor Rendah 8 

A0 Sensor Tinggi A0 

A0 Sensor Sedang A1 

A0 Sensor Rendah A2 

 

Sedangkan mengenai wiring dari scanner barcode langsung 

terhubung dengan kabel RS232 kemudian dihubungkan Arduino dengan 

penjelasan pada Tabel 3.5. 

 

Tabel 3.6 Wiring Scanner Barcode 

IC Max 232 Sambungkan Ke 

Pin 11(T1 Input) Pin 19 (TX) Arduino 

Pin 12 (R1 Output) Pin 18 (RX) Arduino 

Pin 13 (T1 Output) Pin 3 (RXD) RS232 

Pin 14 (R1 Input) Pin 2 (TXD) RS232 

Pin 15 (GND MAX232) Pin 5 (GND RS232) 

Pin 16 (Vcc MAX232) Vcc Arduino 

 Pin 5 (GND) RS232 ke GND 

Arduino 

3.4 Perancangan Perangkat Lunak (Software) 

Pada Tugas Akhir kali ini untuk perancangan software diperlukan 

beberapa tahapan yang harus dilakukan terlebih dahulu. Tahapan 

tersebut adalah membuat algoritma atau suatu pemograman dari alat 

yang sudah dijalankan setelah membuat flowchart dari algoritma 

tersebut agar alat terlebih lebih sederhana. Setelah itu barulah 

memprogram fungsi terkait pada software Arduino. 

3.4.1 Flowchart 

Flowchart pada alat ini merupakan flowchart sistem kerja dari 

pengelompokkan barang serta monitoring. Pada flowchart sistem kerja 

pada Gambar 3.13 menggunakan sensor infrared dan scanner barcode. 

Sensor infrared digunakan untuk mendeteksi barang berdasarkan barang 

tinggi, barang sedang, dan barang rendah. Sedangkan scanner barcode 

sebagai pendeteksi barang berdasarkan barcode A, barcode B, dan 

barcode C. Selain itu, relay juga perlu digunakan dalam proses 
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pengelompokkan dan perlu di inisialisasi terlebih dahulu. Kondisi awal 

pada jumlah masing-masing barang dan jumlah total adalah 0. Disaat 

konveyor 1 berjalan maka sensor mulai mendeteksi sehingga sistem 

akan bekerja untuk mengidentifikasi barang apa yang lewat. 

Pengidentifikasian barang menggunakan sensor infrared dan scanner 

barcode. 

Sensor infrared akan mendeteksi barang tinggi apabila ketiga 

sensor aktif low. Kemudian relay 2 dan 3 aktif dan mengontak motor 

guna menggerakkan konveyor 2 dan konveyor 3. Setelah selesai jumlah 

pada barang tinggi ialah satu dan jumlah total bertambah satu. Begitu 

pula dengan scanner barcode yang mendeteksi barang barcode A. Relay 

2 serta 3 aktif dan mengontak motor untuk menggerakkan konveyor 2 

dan konveyor 3. Setelah selesai jumlah pada barang barcode A 

berjumlah satu dan jumlah total menjadi dua. 

Jika sensor infrared mendeteksi barang sedang apabila sensor 2 

dan sensor 3 aktif low. Kemudian relay 2, 4, 5, dan 6 aktif dan 

mengontak motor guna menggerakkan konveyor 4 dan lift. Setelah 

selesai jumlah pada barang sedang berjumlah satu dan jumlah total 

bertambah sesuai dengan barang yang di identifikasi. Begitu pula 

dengan scanner barcode yang mendeteksi barang barcode B. Relay 2, 4, 

5, dan 6 aktif dan mengontak motor untuk menggerakkan konveyor 4 

dan lift. Setelah selesai jumlah pada barang barcode B berjumlah satu 

dan jumlah total bertambah sesuai dengan pengidentifikasiannya 

terhadap barang. 

Tahap terakhir sensor infrared mendeteksi barang rendah apabila 

sensor 3 aktif low. Kemudian relay 2, 3, 7, dan 8 aktif dan mengontak 

motor guna menggerakkan konveyor 2, konveyor 3, dan pusher. Setelah 

selesai jumlah pada barang rendah berjumlah satu dan jumlah total 

bertambah sesuai dengan barang yang di identifikasi. Begitu pula 

dengan scanner barcode yang mendeteksi barang barcode C. Relay 2, 3, 

7, dan 8 aktif dan mengontak motor untuk menggerakkan konveyor 2, 

konveyor 3, dan pusher. Setelah selesai jumlah pada barang barcode C 

berjumlah satu dan jumlah total bertambah sesuai dengan 

pengidentifikasiannya terhadap barang. 

Setelah barang di deteksi oleh sensor kemudian hasil dari 

pengelompokkan barang maupun penjumlahan juga akan di monitoring 

pada perangkat komputer dengan menggunakan LabVIEW. Hal ini 

dapat dilihat pada Gambar 3.13. 
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Start

Pin D2 : Sensor 1 (tinggi)

Pin D3 : Sensor 2 (sedang)

Pin D8 : Sensor 3 (rendah)

Pin 19 (TX) : Input Scanner Barcode

Pin 18 (RX) : Output Scanner Barcode

Pin 30 : Relay 2

Pin 32 : Relay 3

Pin 34 : Relay 4

Pin 36 : Relay 5

Pin 38 : Relay 6

Pin 40 : Relay 7

Pin 42 : Relay 8

Jumlah Barang Tinggi : 0

Jumlah Barang Sedang : 0

Jumlah Barang Rendah : 0

Jumlah Total : 0

Sensor 

Mendeteksi

Apakah sensor 1 = low & sensor 

2 = low & sensor 3 = low atau 

Barcode A aktif?

Relay 2,3 

aktif
Motor Konveyor 2 

& 3 berputar

Relay 2, 4, 5, 

6 aktif

Motor pada Lift & 

Konveyor 4 

berputar

Relay 2, 3, 7, 

8 aktif

Motor Konveyor 2, 

Konveyor 3 & 

Pusher berputar

Jumlah Barang Tinggi 

atau Barcode A 

Bertambah 1

Jumlah Barang 

Sedang atau Barcode 

B Bertambah 1

Jumlah Barang 

Rendah atau Barcode 

C Bertambah 1

Jumlah Barang Total

Stop

Ya

Tidak

Ya

Ya

Tidak

Tidak

Proses Selesai

Ya

Tidak

Input Barang

Konveyor 1 bekerja

Apakah sensor 1 = high & sensor 

2 = low & sensor 3 = low atau 

Barcode B aktif?

Apakah sensor 1 = high & sensor 

2 = high & sensor 3 = low atau 

Barcode C aktif?

Menampilkan Hasil 

Pengelompokkan Barang Pada 

LabVIEW dengan Personal 

Komputer

Gambar 3.13 Flowchart Sistem Kerja Pengelompokkan dan Monitoring 
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3.4.2 Penyusunan Ethernet Shield untuk Arduino 

Untuk perancangan ethernet shield ke Arduino, software yang 

digunakan adalah bernama Arduino IDE. Memprogram Arduino juga 

harus dilakukan beberapa tahapan, yaitu untuk pemprograman software 

Arduino harus di setting terlebih dahulu board Arduinonya agar 

penggunaan Arduino cocok. Dalam purwarupa kali ini Arduino 

menggunakan Arduino Mega2560. Untuk setting board Arduino bisa 

masuk ke tools - board setelah itu pilihlah board Arduino yang 

digunakan yaitu Arduino Mega2560. Selanjutnya me-setting serial-nya. 

Serial sendiri merupakan kabel Arduino yang dihubungkan kepada 

komputer atau laptop. Setting serial bisa masuk tools - serial lalu pilih 

COM yang sesuai dengan Arduino yang terpasang.  

Karena kita menggunakan ethernet shield sebagai media 

komunikasi, maka kita harus melakukan setting untuk mengatur alamat 

IP address ethernet shield yang digunakan. Selain itu melakukan 

program pengelamatan pada sensor infrared, scanner barcode, relay 

serta program pengiriman hasil data ke ethernet shield.  

 

a. Inisialisasi Pin Alamat IP Address Ethernet Shield 

 

 

 

 

Gambar 3.14 Alamat IP Address Ethernet Shield  

 

Pada Gambar 3.14 terlihat alamat IP yang digunakan. 

Alamat IP yang digunakan yaitu 192.168.0.175 dan port 80. 

 

b. Program Inisialisasi Sensor Infrared 

Pada Gambar 3.15 terlihat program pengalamatan 

sensor infrared untuk mengirim data pembacaan ke ethernet 

shield. 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.15 Inisialisasi Sensor Infrared 
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c. Program Inisialisasi Scanner Barcode 

Pada Gambar 3.16 terlihat program pengalamatan 

scanner barcode untuk mengirim data pembacaan ke ethernet 

shield. 

 

 

 

 

Gambar 3.16 Inisialisasi Scanner Barcode 

 

Dalam perancangan program pada software Arduino dengan 

fungsi terkait Gambar 3.14 untuk me-setting alamat IP yang digunakan 

untuk menambah kemampuan board Arduino agar terhubung ke 

jaringan komputer.agar program dapat berjalan sesuai yang dikehendaki. 

Sedangkan inisialisasi sensor infrared digunakan agar nilai yang 

diinginkan dapat membuat program menghasilkan data yang real sesuai 

dengan hasil yang di deteksi, hal ini dapat dilihat pada Gambar 3.14. 

Begitu pula dengan scanner barcode dapat dilihat pada Gambar 3.15. 

 

d. Program Inisialisasi Relay 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.17 Inisialisasi Relay 

 

Pada Gambar 3.17 merupakan program inisialisasi 

relay dengan pin Arduino yang digunakan adalah pin 5 hingga 

pin 12. Inisialisasi dari masing-masing pin relay dari Arduino 

digunakan untuk program pengelompokkan. 
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e. Program Pengiriman Data Ke Ethernet Shield 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.18 Pengiriman Data Ke Ethernet Shield 

 

Dari Gambar 3.18 merupakan program pengiriman 

hasil data ke ethernet shield yang diperoleh dalam pendeteksian 

barang oleh sensor. Program tersebut digunakan agar dapat 

menampilkan hasil data dengan perangkat personal komputer 

menggunakan LabVIEW melalui media wifi. 

3.5 Langkah-Langkah Pemograman LabVIEW 

Setelah melakukan programming dan pengiriman data dari sensor 

infrared dan scanner barcode menggunakan software Arduino, maka 

perlu dilakukan pengaturan program menggunakan software LabVIEW. 

Program pada LabVIEW digunakan untuk membaca data yang 

dikirimkan oleh ethernet shield melalui perantara wifi. 

Proses pengambilan data yang dikirim oleh ethernet shield akan 

berjalan apabila terdapat kesesuaian antara IP address dan wifi yang 

telah di upload ke ethernet shield dengan IP address dan wifi yang 

dimasukkan lewat software LabVIEW. Setelah hasil data yang 

dikirimkan oleh sensor infrared dan scanner barcode lewat ethernet 

shield didapatkan oleh komputer, maka software LabVIEW akan 

mengambil data pemilah atau pengelompokkan barang. Hasil data yang 

telah didapatkan akan diolah menjadi sekumpulan data yang siap untuk 

ditampilkan. Sistem pemilah barang ini didesain agar dapat memilah 

atau mengelompokkan barang sesuai dengan ketinggian barang dan 

barcode yang ada di barang. 

Dalam perancangan penggunaan LabVIEW ini menggunakan 

software LabVIEW dan untuk prosesnya adalah sebagai berikut : 
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1. Membuka Software LabVIEW 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.19 Software LabVIEW 

 

2. Pilih New VI 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.20 Membuka Lembar Kerja Baru 

 

Untuk proses pembuatan lembar kerja baru, yaitu 

membuka menu File kemudian pilih submenu New VI dan 

memunculkan blok diagaram dan front panel di LabVIEW. 
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Gambar 3.21 Blok Diagram dan Front Panel 

 

Pada Gambar 3.21 merupakan tampilan lembar kerja 

LabVIEW yaitu blok diagram dan front panel di LabVIEW 

 

3. Membuat Tampilan dan Program pada LabVIEW 

Selanjutnya adalah melakukan pemograman pada 

LabVIEW di blok diagram serta membuat tampilan di front 

panel guna menampilkan hasil data yang diperoleh. Dari 

Gambar 3.22 merupakan tampilan hasil data dan Gambar 3.23 

merupakan proses pemograman yang digunakan. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.22 Tampilan pada LabVIEW 
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Gambar 3.23 Pemograman pada LabVIEW 

3.6 Monitoring Sistem Interface 

Berikut sistem interface data dari Arduino untuk monitoring 

LabVIEW dapat dilihat Gambar 3.24. Dalam proses komunikasi data 

antar komputer melalui internet atau wifi dibutuhkan suatu protocol 

yaitu kumpulan peraturan yang mengatur proses komunikasi antar 

piranti elektronik salah satunya yaitu TCP/IP yang dikenal sebagai 

protocol internet atau wifi. TCP/IP merupakan protocol yang 

dimanfaatkan sebagai sarana pengirim data melalui jaringan komputer 

dengan media internet atau wifi. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.24 Blog Diagram Komunikasi Arduino 
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1. TCP Open Conection (Transmission Control Protocol) 

Pada program LabVIEW menggunakan TCP Open 

Conection (Transmission Control Protocol) sebagai 

komunikasi Arduino dan membaca IP addres etehernet dan 

mengirim data dari Arduino dengan LabVIEW dapat dilihat 

pada Gambar 3.25. 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.25 TCP Open Conection 

 

2. TCP Write 

Tahapan ini dilakukan guna menyalurkan data dari 

TCP Open Conection ke TCP Read seperti pada Gambar 3.26. 

  

 

 

Gambar 3.26 TCP Write 

 

3. TCP Read  

Tahap ini adalah menerima data dari TCP Write 

kemudian disalurkan pada terminal data out pada kotak 

berwarna biru agar dapat menampilkan hasil data yang 

diperoleh seperti pada Gambar 3.27. 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.27 TCP Read 
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4. TCP Close 

Menghentikan operasi jika adanya kesalahan atau 

gangguan pada komunikasi serial. Berikut gambat TCP Close 

dapat dilihat pada Gambar 3.28. 

 

 

 

Gambar 3.28 TCP Close 

3.7 Program Pengelompokkan dan Penjumlahan 

Untuk menampilkan hasil pengelompokkan dan penjumlahan 

pada LabVIEW dapat dilihat Gambar 3.29. Agar hasil barang yang di 

deteksi oleh sensor dapat dijumlahkan dan ditampilkan pada front panel 

yaitu dengan membuat program pada blok diagram. Gambar 3.29 pada 

kotak berwarna merah merupakan program guna menghitung jumlah 

barang yang dideteksi. Sedangkan dalam pengelompokkan barang 

menggunakan LED sebagai indikator guna mengetahui barang apa saja 

yang akan di kelompokkan yaitu dengan memprogram seperti kotak 

berwarna hitam pada Gambar 3.29. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.29 Program Pengelompokkan dan Penjumlahan 

Program 

Penjumlahan 

Program 

Pengelompokkan 
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3.8 Program Animasi Konveyor 

Tampilan LabVIEW merupakan hal penting guna mengetahui 

hasil pengelompokkan yang didapatkan. Dari tampilan tersebut juga 

dapat berupa animasi. Salah satunya adalah barang di konveyor dapat 

bergerak sesuai apa yang diinginkan dengan suatu program yang ada di 

blok diagram pada LabVIEW. Untuk lebih jelasnya dapat dilihat pada 

Gambar 3.30. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3. 30 Program Animasi Konveyor 

 

Keterangan : 

1. ConvStart merupakan proses awal animasi konveyor dimana 

barang yang terletak pada konveyor 1 pindah ke konveyor 2. 

Untuk gambarnya dapat dilihat pada Lampiran halaman A-1. 

2. ConvDown merupakan proses pengelompokkan yang prosesnya 

dari konveyor 2 menuju ke konveyor 3. Untuk lebih jelasnya 

gambar dapat dilihat pada Lampiran halaman A-2. 

3. ConvLift digunakan ketika konveyor 2 berfungsi sebagai lift 

dalam pengelompokkan. Dimana ketika konveyor 1 dalam 

posisi ON barang akan bergerak menuju ke konveyor 2. 

Kemudian konveyor 2 akan naik dan sejajar dengan konveyor 

4. Lebih jelasnya gambar dapat dilihat pada Lampiran halaman 

A-3 

4. ConvUp ketika barang sudah berpindah menggunakan lift ke 

konveyor 4 maka secara otomatis konveyor 4 akan ON dan 
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barang akan bergerak menuju ke konveyor 4. Untuk lebih 

jelasnya gambar dapat dilihat pada Lampiran halaman A-4. 

5. ConvTrash berfungsi sebagai animasi dari pusher. Apabila 

barang tepat pada pusher secara otomatis barang akan di 

dorong ke tempat pengelompokkan. Untuk lebih jelasnya 

gambar dapat dilihat pada Lampiran halaman A-5. 
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1 BAB IV 

PENGUJIAN DAN ANALISA 
 

Setelah perancangan dan pembuatan alat selesai, selanjutnya 

adalah menggabungkan hardware dan software tersebut sehingga 

menjadi sebuah sistem kerja. Kemudian melakukan pengujian awal 

dengan melakukan monitoring dan menganalisa data. Berikut 

monitoring dan analisa data yang dilakukan. 

4.1 Pengujian Koneksi Wifi dengan PC 

Tahap awal yang dilakukan dalam memulai komunikasi antara 

ethernet shield dengan perangkat komputer atau laptop adalah 

mengkoneksikan wifi dengan PC. Pengaturan untuk IP address wifi 

dengan cara me-setting Internet Protocol Version 4 (TCP/IPv4) menjadi 

otomatis. Langkah-langkah pengaturan IP address wifi menjadi otomatis 

dapat dilihat pada Gambar 4.1, Gambar 4.2, Gambar 4.3, Gambar 4.4, 

Gambar 4.5 dan Gambar 4.6. 

1. Cek koneksi wifi terlebih dahulu. Pilih connect pada 

TPLINKF5BC agar dapat terhubung. Untuk mengetahui 

jika sudah tersambung klik kanan pada koneksi wifi dan 

pilih Open Network and Sharing Center. 

; 

 

 

 

Gambar 4.1 Cara Cek Koneksi Wifi 

 

2. Kemudian muncul seperti Gambar 4.2 dan pilih properties. 

Klik Internet Protocol Version 4 (TCP/IPv4) seperti 

Gambar 4.3.  
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Gambar 4.2 Status Wifi 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.3 Wifi Properties 
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3. Setelah pilih Internet Protocol Version 4 (TCP/IPv4) 

kemudian ubah IP address wifi menjadi otomatis seperti 

Gambar 4.4. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.4 Setting IP Address Wifi pada Laptop 

 

4. Disaat melakukan setting IP address wifi dan diubah secara 

otomatis, koneksinya dapat diuji dengan melakukan 

ipconfig pada command prompt di laptop. Pengujian 

koneksi wifi pada command prompt dapat dilihat pada 

Gambar 4.5.  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.5 Command Prompt dengan IP Address Wifi 
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Setelah melakukan pengujian koneksi wifi, bahwa wifi 

yang tersambung pada laptop dapat digunakan. Disaat 

mengirim perintah ipconfig pada command prompt seperti 

Gambar 4.5 maka laptop memunculkan nomor IP address 

wifi sesuai petunjuk gambar diatas dalam kotak berwarna 

merah yang menandakan jika wifi dengan PC dapat 

terhubung. 

4.2 Pengujian Koneksi Jarak Monitoring 

Monitoring merupakan proses pengumpulan data berupa data 

real time dengan beberapa sumber barang dari berbagai jarak. Agar 

mengetahui koneksi jarak stabil pada PC maka perlu melakukan tes ping 

di command prompt terhadap IP address ethernet shield. 

4.2.1 Pengujian Koneksi Tanpa Penghalang 

Pengujian kali ini dilakukan tanpa penghalang, agar mengetahui 

jarak maksimal yang dicapai dari koneksi wifi dan PC, maka dilakukan 

langkah-langkah pengujian sebagai berikut : 

1. Pastikan wifi dan PC telah terhubung, dapat dilihat dari Gambar 

4.5. 

2. Letakkan wifi dan PC dengan jarak hingga 150 meter secara 

berurutan tanpa penghalang. 

3. Lakukan tes ping IP address pada setiap jarak di command 

prompt. 

Dalam menunjukkan jarak antara PC dan alat dapat dilihat dari 

Google Maps dengan Gambar 4.6. Sedangkan pengujian jarak pada 

command prompt dapat dilihat Gambar 4.7, Gambar 4.8, Gambar 4.9, 

Gambar 4.10, dan Gambar 4.11.  
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Gambar 4.6 Jarak PC dan Alat dari Google Maps 

 

Posisi untuk alat berada di titik merah seperti Gambar 4.6 dan 

PC berada di jarak maksimal 150 meter. Dalam monitoring perlu 

mengetahui jarak antara alat dan PC agar dapat mengetahui seberapa 

lancar me-monitoring. Untuk pengambilan data dilakukan dengan cara 

barang ditempatkan di konveyor 1 yang sedang berjalan kemudian 

barang akan di deteksi oleh salah satu sensor. Hasil data yang diperoleh 

dari Arduino dikirim ke LabVIEW untuk ditampilkan. Sedangkan PC 

diletakkan jauh dengan alat yang berjarak hingga 150 meter. Dari jarak 

tersebut dilakukan tanpa ada halangan apapun dan sedang berada di luar 

ruangan. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.7 Cek Loss Koneksi Jarak 20 Meter 

Alat 

PC 
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Gambar 4.8 Cek Loss Koneksi Jarak 50 Meter 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.9 Cek Loss Koneksi Jarak 120 Meter 

 

Dapat dilihat dari Gambar 4.7, Gambar 4.8, dan Gambar 4.9 

menunjukkan bahwa wifi dapat terhubung laptop dengan jarak hingga 

120 meter tanpa adanya loss koneksi yang terdeteksi sehingga koneksi 

berjalan lancar tanpa adanya gangguan. Dibuktikan ketika mengirim 

perintah ping pada command prompt. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.10 Cek Loss Koneksi Jarak 130 Meter 

 

Sedangkan Gambar 4.10 merupakan untuk tes ping pada 

command prompt dan terdapat 75% loss koneksi dengan jarak 130 

meter. Sehingga koneksi sering mengalami gangguan yang 
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mengakibatkan monitoring sulit dalam menampilkan hasil data yang 

diterima. Gangguan yang dimaksud ialah koneksi wifi sering terputus. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.11 Cek Loss Koneksi Jarak 150 Meter 

 

Ketika 100% loss maka koneksi wifi terputus dengan jarak 150 

meter. Sehingga sensor pada konveyor tidak dapat mendeteksi barang, 

meskipun terdapat barang yang lewat pada konveyor dan tidak dapat 

me-monitoring pengelompokkan barang. Hal ini dapat dibuktikan 

dengan tes ping pada command prompt seperti Gambar 4.11. 

 

Tabel 4.1 Hasil Pengujian Koneksi Tanpa Penghalang 

Jarak (meter) Loss (%) Time Average 

10 meter 0 % 2 ms 

20 meter 0 % 8 ms 

30 meter 0 % 13 ms 

40 meter 0 % 15 ms 

50 meter 0 % 20 ms 

60 meter 0 % 25 ms 

70 meter 0 % 25 ms 

80 meter 0 % 28 ms 

90 meter 0 % 34 ms 

100 meter 0 % 45ms 

110 meter 0 % 42 ms 

120 meter 0 % 50 ms 

130 meter 75 % 174 ms 

140 meter 75 % 510 ms 

150 meter 100 % Time Out 

 

Pada Tabel 4.1 merupakan hasil pengujian koneksi komunikasi 

tanpa penghalang. Dari setiap jarak memiliki perbedaan dalam koneksi 

loss maupun time average. Koneksi loss merupakan presentase dalam 
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pengukuran jarak komunikasi yang diperoleh, sedangkan time average 

rata-rata waktu ketika pengiriman data ke LabVIEW untuk ditampilkan. 

Dalam pengujian jarak kali ini setiap proses pada tes ping 

command prompt dilakukan dengan uji jarak per 10 meter. Untuk hasil 

dari tes ping command prompt dapat dilihat di Gambar 4.7, Gambar 4.8, 

Gambar 4.9, Gambar 4.10, dan Gambar 4.11 dan lebih jelasnya dapat 

dilihat pada Tabel 4.1.  

Sehingga dapat disimpulkan bahwa pengujian jarak monitoring 

pengelompokkan barang dapat dilakukan dengan jarak hingga 120 

meter. Dikarenakan pada jarak 130 meter hingga 150 meter mengalami 

gangguan berupa koneksi pada wifi yang sering terputus maupun 

terputus. 

4.2.2 Pengujian Koneksi Dengan Penghalang 

Pengujian kali ini dilakukan dengan penghalang dari gedung dan 

pohon-pohonan. Agar mengetahui jarak maksimal yang dicapai dari 

koneksi wifi dan PC, maka dilakukan langkah-langkah pengujian 

sebagai berikut : 

1. Pastikan wifi dan PC telah terhubung, dapat dilihat dari Gambar 

4.7. 

2. Letakkan wifi dan PC dengan jarak hingga 20 meter secara 

berurutan dengan penghalang. 

3. Lakukan tes ping IP address pada setiap jarak di command 

prompt. 

Dalam menunjukkan jarak antara PC dan wifi dapat dilihat dari 

denah dengan Gambar 4.12. Sedangkan gambar pengujian jarak pada 

command prompt dapat dilihat Gambar 4.13, Gambar 4.14, Gambar 

4.15, dan Gambar 4.16. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.12 Denah Jarak PC dan Alat  
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Posisi untuk alat dan PC berada pada jarak hingga 20 meter. 

Sama halnya dengan pengujian koneksi tanpa penghalang bahwa disaat 

me- monitoring perlu mengetahui jarak antara alat dan monitoring agar 

dapat me-monitoring sesuai jarak yang ditentukan. Untuk pengambilan 

data dilakukan dengan cara barang ditempatkan di konveyor yang 

sedang berjalan kemudian barang di deteksi oleh salah satu sensor yang 

aktif. Hasil data yang diperoleh dari Arduino dikirim ke LabVIEW 

untuk ditampilkan melalui wifi yang terhubung. Dalam pengujian 

koneksi terlebih dahulu menentukan  jarak yaitu 5 meter, 10 meter, 15 

meter, dan 20 meter. Dari jarak tersebut, monitoring diletakkan jauh 

dengan wifi serta konveyor dengan terdapat halangan berupa gedung. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.13 Cek Loss Koneksi Jarak 5 Meter 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.14 Cek Loss Koneksi Jarak 10 Meter 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.15 Cek Loss Koneksi Jarak 15 Meter 
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Dapat dilihat dari Gambar 4.13, Gambar 4.14, dan Gambar 4.15 

menunjukkan bahwa wifi dapat terhubung laptop dengan jarak sejauh 5 

meter, 10 meter, dan 15 meter tidak terdapat adanya loss koneksi yang 

terdeteksi sehingga koneksi berjalan lancar tanpa ada gangguan. 

Dibuktikan ketika mengirim perintah ping pada command prompt. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.16 Cek Loss Koneksi Jarak 20 Meter 

 

Sedangkan Gambar 4.16 merupakan untuk tes ping pada 

command prompt dan terdapat 75% loss koneksi dengan jarak 20 meter. 

Sehingga koneksi akan terputus yang mengakibatkan monitoring tida 

dapat menampilkan hasil data meskipun terdapat barang yang lewat 

pada konveyor.  

 

Tabel 4.2 Hasil Pengujian Koneksi Dengan Penghalang 

Jarak (meter) Loss (%) Time Average 

5 meter 0 % 3 ms 

10 meter 0 % 2 ms 

15 meter 0 % 510 ms 

20 meter 75 % 83 ms 

 

Pada Tabel 4.2 merupakan hasil pengujian koneksi komunikasi 

dengan penghalang. Dari setiap jarak memiliki perbedaan koneksi loss 

maupun time average. Koneksi loss merupakan presentase dalam 

pengukuran jarak komunikasi yang dapat di monitoring, sedangkan time 

average rata-rata waktu ketika pengiriman hasil data ke LabVIEW agar  

dapat ditampilkan. 

Dalam pengujian jarak kali ini setiap proses pada tes ping 

command prompt dilakukan dengan uji jarak per 5 meter. Untuk hasil 

dari tes ping command prompt dapat dilihat di Gambar 4.13, Gambar 

4.14, Gambar 4.15 dan Gambar 4.16 dan lebih jelasnya dapat dilihat 

pada Tabel 4.2.  
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Sehingga dapat disimpulkan bahwa pengujian jarak monitoring 

pengelompokkan barang dapat dilakukan dengan jarak hingga 15 meter 

dengan halangan gedung. Dikarenakan pada jarak 20 meter mengalami 

gangguan berupa koneksi pada wifi terputus. 

4.3 Pengujian Keseluruhan Sistem Pada Software LabVIEW 

Setelah dilakukan pengujian koneksi wifi dengan PC tanpa 

penghalang dan dengan penghalang. Kemudian melakukan pengujian 

sensor infrared dan scanner barcode pada software LabVIEW yang 

bertujuan untuk mengetahui kinerja keseluruhan dari alat ini. Pada 

gambar di bawah ini merupakan tampilan awal LabVIEW dari 

pengelompokkan barang. Tampilan awal ini tidak mendapatkan hasil 

data yang diperoleh dari Arduino dengan mendeteksi barang oleh sensor 

infrared dan scanner barcode di konveyor. Sehingga pada tampilan 

LED tidak menyala, barang pada konveyor tidak berpindah tempat, dan 

penghitungan berjumlah 0. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.17 Tampilan Awal LabVIEW 

4.3.1 Pengujian Sensor Infrared 

Pada pengujian kali ini dilakukan dengan mendeteksi barang 

sesuai ketinggian oleh sensor infrared. Pendeteksian barang dilakukan 

dengan tiga bentuk barang yaitu barang tinggi, barang sedang, dan 

barang rendah. Pengujian ini menggunakan sensor infrared, relay, 

konveyor, Arduino, ethernet shield, dan wifi.  

Langkah-langkah pengujian ini yaitu dengan cara merangkai 

relay dengan Arduino seperti Gambar 3.4, merangkai power supply 
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dengan relay seperti Gambar 3.5, merangkai relay dengan motor seperti 

Gambar 3.6, dan merangkai sensor infrared, Arduino, ethernet shield, 

serta wifi seperti Gambar 3.12. Kemudian, upload program Arduino 

yang dapat dilihat pada Lampiran B halaman B-1 hingga halaman B-15. 

Aktifkan push button, maka konveyor 1 akan berjalan. Kemudian, 

sambungkan Arduino dengan sumber, maka sensor infrared akan aktif. 

Selanjutnya, letakkan barang tinggi di konveyor maka barang akan 

berjalan mendekati sensor infrared kemudian mengelompokkannya 

sesuai yang telah ditentukan. Pada awalnya barang akan diletakkan pada 

konveyor 1, ketika barang sudah berada di konveyor 1 maka barang 

tersebut akan dideteksi oleh sensor infrared yang tersusun secara 

vertical dalah sebuah panel box dan menuju ke konveyor 3 untuk lebih 

jelasnya dapat dilihat seperti gambar pada Lampiran A.6 halaman A-6. 

Untuk tampilan di LabVIEW barang tinggi juga berjalan di konveyor 1 

dan menuju ke konveyor 3 seperti Gambar 4.18, Gambar 4.19, dan 

Gambar 4.20. Setelah proses pengelompokan selesai, maka LabVIEW 

akan menampilkan hasil perhitungan pada Gambar 4.21. Kemudian, 

barang dapat di input kan kembali setelah proses pengelompokan 

selesai. Setelah barang tinggi di input kan sebanyak 10 kali untuk 

pengujian, maka tekan tombol reset pada Arduino dan ambil data 

pengujian untuk barang lainnya yang berdasarkan ketinggian sebanyak 

10 kali. Dan berikut ini adalah gambar step-step dari pengelompokan 

barang tinggi pada LabVIEW. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.18 Barang Tinggi Bergerak di Konveyor 1 

 

 

Barang Tinggi 
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Gambar 4.19 Barang Tinggi Melewati Konveyor 2 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.20 Kondisi Ketika Barang Tinggi Dikelompokkan 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.21 Hasil Penjumlahan Barang Tinggi 

Barang Tinggi 

Barang Tinggi 
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Ketika sensor infrared di konveyor mendeteksi barang tinggi 

maka barang tersebut akan berjalan dari konveyor 1 hingga konveyor 3, 

proses tersebut dapat dilihat pada Lampiran A.6 halaman A-6. Begitu 

pula pada tampilan LabVIEW, untuk Gambar 4.18 barang berjalan di 

konveyor 1 dan LED menyala di kondisi barang tinggi. Kemudian 

barang berjalan melewati konveyor 2 seperti pada Gambar 4.19. Barang 

masih berjalan ke konveyor 3 hingga sampai di ujung konveyor yang 

ditunjukkan pada Gambar 4.20. Setelah pengelompokkan barang tinggi 

pada LabVIEW telah selesai maka LED yang awalnya menyala di 

kondisi barang tinggi akan mati dan menampilkan hasil penjumlahan 

barang tinggi yang di deteksi. Untuk lingkaran berwarna merah 

merupakan hasil jumlah barang yang terdeteksi oleh sensor. Selain itu, 

lingkaran berwarna hitam jumlah keseluruhan hasil deteksi barang pada 

sensor infrared seperti Gambar 4.21. Hasil penjumlahan tersebut di 

dapatkan dari pengujian deteksi barang tinggi dengan 10 kali percobaan 

yang dilakukan secara berurutan untuk lebih jelasnya dapat dilihat pada 

Tabel 4.3. 

 

Tabel 4.3 Hasil Pengujian Barang Tinggi 

Barang Tinggi Ke- Hasil Tampilan 

Monitoring 

Keterangan 

1 Barang Tinggi Sesuai 

2 Barang Tinggi Sesuai 

3 Barang Tinggi Sesuai 

4 Barang Sedang Tidak Sesuai 

5 Barang Tinggi Sesuai 

6 Barang Tinggi Sesuai 

7 Barang Sedang Tidak Sesuai 

8 Barang Tinggi Sesuai 

9 Barang Sedang Tidak Sesuai 

10 Barang Tinggi Sesuai 

 

Dari Tabel 4.3 dapat dilihat ketika melakukan 10 kali 

percobaan terdapat kesalahan sebanyak 3 kali yang ditunjukkan dengan 

ketidaksesuaian dalam monitoring. Untuk Tabel 4.3 pengujian dikatakan 

tidak sesuai apabila hasil monitoring pada LabVIEW mendeteksi barang 

tinggi. Sedangkan pengujian dikatakan sesuai jika hasil monitoring pada 

LabVIEW mendeteksi barang tinggi. Dengan begitu, presentase error 

pada pengujian keseluruhan dari barang tinggi sebesar 70%. Hasil 

presentase error yang diperoleh di dapatkan dari Persamaan 4.1. 
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..............................................(4.1) 
 

 

 
 

Dari 10 percobaan tersebut, hanya 7 percobaan yang berhasil 

mendeteksi dengan benar. Kesalahan yang didapatkan karena 

meletakkan barang tidak tepat ataupun pencahayaan yang terlalu terang. 

Setelah pengujian barang tinggi selesai, maka tekan tombol reset pada 

Arduino. Selanjutnya, input barang sedang di konveyor maka barang 

akan berjalan mendekati sensor infrared.Ketika barang sedang berjalan 

di konveyor 1 dan menuju ke konveyor 4 terlebih dahulu harus melewati 

konveyor 2 yang digunakan sebagai lift guna mengelompokkan barang 

untuk lebih jelasnya dapat dilihat pada Lampiran A.7 halaman A-7. 

Begitu pun untuk tampilan di LabVIEW, barcode A berjalan di 

konveyor 1 untuk menuju ke konveyor 4 terlebih dahulu harus melewati 

konveyor 2 yang digunakan sebagai lift seperti Gambar 4.22, Gambar 

4.23, dan Gambar 4.24. Setelah proses pengelompokan selesai, maka 

LabVIEW akan menampilkan hasil perhitungan pada Gambar 4.25. 

Kemudian, barang dapat di input kan kembali setelah proses 

pengelompokan selesai. Setelah barang sedang di input kan sebanyak 10 

kali untuk pengujian, maka tekan tombol reset pada Arduino dan ambil 

data pengujian untuk barang lainnya berdasarkan ketinggian sebanyak 

10 kali. Dan berikut ini adalah gambar step- step dari pengelompokan 

barang sedang pada LabVIEW. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.22 Barang Sedang Bergerak di Konveyor 1 

Barang Sedang 
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Gambar 4.23 Barang Sedang Naik Lift Melalui Konveyor 2 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.24 Kondisi Ketika Barang Sedang Dikelompokkan 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.25 Hasil Penjumlahan Sedang 

Barang Sedang 

Barang Sedang 
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Ketika sensor infrared di konveyor mendeteksi barang sedang 

maka barang tersebut akan berjalan dari konveyor 1 hingga konveyor 4 

melalui konveyor 2 yang sebagai lift, proses tersebut dapat dilihat pada 

Lampiran A.7 halaman A-7. Begitu pula pada tampilan LabVIEW, 

untuk Gambar 4.22, barang berjalan di konveyor 1 dan LED menyala di 

kondisi barang sedang. Kemudian barang naik lift melalui konveyor 2 

seperti pada Gambar 4.23. Disaat konveyor 2 sejajar dengan konveyor 4 

maka barang berjalan ke konveyor 4 hingga sampai di ujung konveyor 

yang ditunjukkan pada Gambar 4.24. Setelah pengelompokkan barang 

sedang pada LabVIEW telah selesai maka LED yang awalnya menyala 

di kondisi barang sedang akan mati dan menampilkan hasil penjumlahan 

barang sedang yang di deteksi. Untuk lingkaran berwarna merah 

merupakan hasil jumlah barang yang terdeteksi oleh sensor. Selain itu, 

lingkaran berwarna hitam jumlah keseluruhan hasil deteksi barang pada 

sensor infrared seperti Gambar 4.25. Hasil penjumlahan tersebut di 

dapatkan dari pengujian deteksi barang sedang dengan 10 kali percobaan 

yang dilakukan secara berurutan untuk lebih jelasnya dapat dilihat pada 

Tabel 4.4. 

 

Tabel 4.4 Hasil Pengujian Barang Sedang 

Barang Sedang Ke- Hasil Tampilan 

Monitoring 

Keterangan 

1 Barang Sedang Sesuai 

2 Barang Rendah Tidak Sesuai 

3 Barang Sedang Sesuai 

4 Barang Sedang Sesuai 

5 Barang Sedang Sesuai 

6 Barang Rendah Tidak Sesuai 

7 Barang Sedang Sesuai 

8 Barang Sedang Sesuai 

9 Barang Sedang Sesuai 

10 Barang Sedang Sesuai 

 

Berdasarkan Tabel 4.4 didapatkan bahwa, ketika barang sedang 

terdeteksi di konveyor 1 maka kondisi ketika relay 2 mengaktifkan 

motor konveyor 2 kemudian relay 5 aktif untuk mengaktifkan motor 

pada lift agar dapat berjalan keatas atau naik, lalu relay 2 mengaktifkan 

motor konveyor 2 dan relay 4 untuk mengaktifkan motor konveyor 4. 

Ketika barang sudah dikelompokkan, secara otomatis relay 6 aktif untuk 

mengaktifkan motor yang menurunkan lift agar kembali ke semula. 
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Dari Tabel 4.4 dapat dilihat ketika melakukan 10 kali percobaan 

terdapat kesalahan sebanyak 2 kali dengan presentase error sebesar 

80%. Hasil presentase diperoleh dari kutipan Persamaan 4.1. Untuk 

Tabel 4.4 pengujian dikatakan tidak sesuai apabila hasil monitoring pada 

LabVIEW mendeteksi barang sedang Sedangkan pengujian dikatakan 

sesuai jika hasil monitoring pada LabVIEW mendeteksi barang sedang. 

Dari 10 percobaan tersebut, hanya 8 percobaan yang berhasil mendeteksi 

dengan benar karena meletakkan barang tidak tepat ataupun 

pencahayaan yang terlalu terang. 

Setelah pengujian barang sedang selesai, maka tekan tombol 

reset pada Arduino. Selanjutnya, input barang rendah di konveyor maka 

barang akan berjalan mendekati sensor infrared. Ketika barang rendah 

berjalan di konveyor 1 dan menuju ke pusher yang terletak pada tengah-

tengah konveyor 3 untuk lebih jelasnya dapat dilihat pada Lampiran A.8 

halaman A-9. Begitu pun untuk tampilan di LabVIEW, barang rendah 

berjalan di konveyor 1 dan menuju ke pusher seperti Gambar 4.26, 

Gambar 4.27, Gambar 4.28 dan Gambar 4.29. Setelah proses 

pengelompokan selesai, maka LabVIEW akan menampilkan hasil 

perhitungan pada Gambar 4.30. Kemudian, barang dapat di input kan 

kembali setelah proses pengelompokan selesai. Setelah barang rendah di 

input kan sebanyak 10 kali untuk pengujian kemudian ambil data 

pengujian. Dan berikut ini adalah gambar step-step dari pengelompokan 

barang rendah pada LabVIEW. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.26 Barang Rendah Bergerak di Konveyor 1 

 

 

Barang Rendah 
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Gambar 4.27 Barang Rendah Melewati Konveyor 2 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.28 Pusher Mendorong Barang Rendah 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Barang Rendah 

Barang Rendah 
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Gambar 4.29 Kondisi Ketika Barang Rendah Dikelompokkan 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.30 Hasil Penjumlahan Rendah 

 

Ketika sensor infrared di konveyor mendeteksi barang rendah 

maka barang tersebut akan berjalan dari konveyor 1 ke pusher, proses 

tersebut dapat dilihat pada Lampiran A.8 halaman A-9 . Begitu pula 

pada tampilan LabVIEW, untuk Gambar 4.26, barang berjalan di 

konveyor 1 dan LED menyala di kondisi barang rendah. Kemudian 

barang berjalan melewati konveyor 2 seperti pada Gambar 4.27. Barang 

masih berjalan hingga menuju pusher dan barang tersebut di dorong oleh 

pusher yang ditunjukkan pada Gambar 4.28. Setelah pengelompokkan 

barang rendah pada LabVIEW telah selesai maka LED yang awalnya 

menyala di kondisi barang rendah akan mati dan menampilkan hasil 

penjumlahan barang rendah yang di deteksi. Untuk lingkaran berwarna 

merah merupakan hasil jumlah barang yang terdeteksi oleh sensor. 

Selain itu, lingkaran berwarna hitam jumlah keseluruhan hasil deteksi 

Barang Rendah 
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barang pada sensor infrared seperti Gambar 4.30. Hasil penjumlahan 

tersebut di dapatkan dari pengujian deteksi barang rendah dengan 10 kali 

percobaan yang dilakukan secara berurutan untuk lebih jelasnya dapat 

dilihat pada Tabel 4.5. 

 

Tabel 4.5 Hasil Pengujian Barang Rendah 

Barang Rendah Ke- Hasil Tampilan 

Monitoring 

Keterangan 

1 Barang Rendah Sesuai 

2 Barang Rendah Sesuai 

3 Barang Rendah Sesuai 

4 Barang Rendah Sesuai 

5 Barang Rendah Sesuai 

6 Barang Rendah Sesuai 

7 Barang Rendah Sesuai 

8 Barang Rendah Sesuai 

9 Barang Rendah Sesuai 

10 Barang Rendah Sesuai 

 

Berdasarkan Tabel 4.8 didapatkan bahwa, ketika barang rendah 

terdeteksi di konveyor 1 maka kondisi relay 2 mengaktifkan konveyor 2 

dan relay 3 aktif untuk mengaktifkan konveyor 3 kemudian relay 7 aktif 

ketika barang telah sampai di depan pusher, kemudian pusher akan 

mendorongnya. Setelah selesai, relay 8 akan aktif untuk mengembalikan 

pusher dalam keadaan semula. Dari Tabel 4.5 dapat diketahui ketika 

melakukan 10 kali percobaan tidak terdapat kesalahan berupa 

monitoring maupun pendeteksian barang rendah. Untuk Tabel 4.3 

pengujian dikatakan sesuai jika hasil monitoring pada LabVIEW 

mendeteksi barang rendah. 

Dari total pengujian dilakukan sebanyak 30 kali dan terdapat 

kesalahan sebanyak 5 kali. Untuk presentase error diperoleh sebesar 

16% yang dikutip pada Persamaan 4.1. Kesalahan tersebut berupa 

menempatkan barang yang tidak sesuai dan pencahayaan terlalu terang. 

4.3.2 Pengujian Scanner Barcode  

Setelah dilakukan pengujian koneksi wifi dengan PC tanpa 

penghalang dan dengan penghalang. Kemudian melakukan pengujian 

scanner barcode di konveyor yang bertujuan untuk mengetahui kinerja 

keseluruhan dari alat ini. Pengujian dilakukan menggunakan 3 contoh 
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barang berlabel barcode yang dapat dilihat pada Lampiran A.9 halaman 

A-12. Pengujian ini menggunakan scanner barcode, relay, konveyor, 

Arduino, ethernet shield, dan wifi.  

Langkah-langkah pengujian ini yaitu dengan cara merangkai 

relay dengan Arduino seperti Gambar 3.4, merangkai power supply 

dengan relay seperti Gambar 3.5, merangkai relay dengan motor seperti 

Gambar 3.6, dan merangkai scanner barcode, Arduino, ethernet shield, 

serta wifi seperti Gambar 3.12. Kemudian, upload program Arduino 

yang dapat dilihat pada Lampiran B halaman B-1 hingga halaman B-15. 

Aktifkan push button, maka konveyor 1 akan berjalan. Kemudian, 

sambungkan Arduino dengan sumber, maka scanner barcode akan aktif. 

Selanjutnya, input barang berlabel barcode A di konveyor maka barang 

akan berjalan mendekati scanner barcode hingga berbunyi “tit” yang 

menandakan barcode terdeteksi kemudian mengelompokkannya sesuai 

yang telah ditentukan. Ketika barcode A berjalan di konveyor 1 yang 

akan menuju ke konveyor 3 guna mengelompokkan barang dapat dilihat 

seperti gambar pada Lampiran A.10 halaman A-13 maka tampilan di 

LabVIEW barcode A juga berjalan di konveyor 1 dan menuju ke 

konveyor 3 seperti Gambar 3.31, Gambar 3.32, dan Gambar 3.33. 

Setelah proses pengelompokan selesai, maka LabVIEW akan 

menampilkan hasil perhitungan pada Gambar 3.34. Kemudian, barang 

dapat di input kan kembali setelah proses pengelompokan selesai. 

Setelah barcode yang sama di input kan sebanyak 10 kali untuk 

pengujian, maka tekan tombol reset pada Arduino dan ambil data 

pengujian untuk barcode lainnya sebanyak 10 kali. Dan berikut ini 

adalah gambar step-step dari pengelompokan barang barcode A pada 

LabVIEW.  
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Gambar 4.31 Barang Barcode A Bergerak di Konveyor 1 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.32 Barang Barcode A Melewati Konveyor 2 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Barcode A 

Barcode A 
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Gambar 4.33 Kondisi Ketika Barang Barcode A Dikelompokkan 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.34 Hasil Penjumlahan Barcode A 

 

Ketika scanner barcode di konveyor mendeteksi barcode A 

maka barang tersebut akan berjalan dari konveyor 1 hingga konveyor 3, 

proses tersebut dapat dilihat pada Lampiran A.10 halaman A-13 . Begitu 

pula pada tampilan LabVIEW, untuk Gambar 4.31 barang berjalan di 

konveyor 1 dan LED menyala di kondisi barcode A. Kemudian barang 

berjalan melewati konveyor 2 seperti pada Gambar 4.32. Barang masih 

berjalan hingga melewati konveyor 3 hingga sampai di ujung konveyor 

yang ditunjukkan pada Gambar 4.33. Setelah pengelompokkan barcode 

A pada LabVIEW telah selesai maka LED yang awalnya menyala di 

kondisi barcode A akan mati dan menampilkan hasil penjumlahan 

barcode A yang di deteksi. Untuk lingkaran berwarna merah merupakan 

hasil jumlah barang yang terdeteksi oleh sensor. Selain itu, lingkaran 

berwarna hitam jumlah keseluruhan hasil deteksi barang pada scanner 

Barcode A 
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barcode seperti Gambar 4.34. Hasil penjumlahan tersebut di dapatkan 

dari pengujian deteksi barcode A dengan 10 kali percobaan yang 

dilakukan secara berurutan untuk lebih jelasnya dapat dilihat pada Tabel 

4.6. 

 

Tabel 4.6 Hasil Pengujian Barcode A 

Barang Barcode A 

Ke- 

Hasil Tampilan 

Monitoring 

Keterangan 

1 Barang Rendah Tidak Sesuai 

2 Barcode A Sesuai 

3 Barcode A Sesuai 

4 Barcode A Sesuai 

5 Barang Sedang Tidak Sesuai 

6 Barcode A Sesuai 

7 Barang Rendah Tidak Sesuai 

8 Barang Rendah Tidak Sesuai 

9 Barang Rendah Tidak Sesuai 

10 Barcode A Sesuai 

 

Berdasarkan Tabel 4.6 didapatkan bahwa, ketika barcode A 

terdeteksi di konveyor 1 maka kondisi ketika relay 2 mengaktifkan 

motor pada konveyor 2 dan relay 3 mengaktifkan motor pada konveyor 

3 yang kemudian barang akan berjalan lurus. Dari Tabel 4.6 dapat 

dilihat ketika melakukan 10 kali percobaan terdapat kesalahan sebanyak 

5 kali dan mendapatkan presentase error sebesar 50%. Hasil presentase 

error di dapatkan dari Persamaan 4.1. Untuk Tabel 4.6 pengujian 

dikatakan tidak sesuai apabila hasil monitoring pada LabVIEW 

mendeteksi barcode A Sedangkan pengujian dikatakan sesuai jika hasil 

monitoring pada LabVIEW mendeteksi barcode A. 

Dari 10 percobaan tersebut, hanya 5 percobaan yang berhasil 

mendeteksi dengan benar karena barcode tidak terdeteksi oleh scanner 

barcode sehingga ketika melewati sensor infrared barang terdeteksi 

untuk dikelompokkan sesuai ketinggian. Sensor infrared dapat 

mendeteksi barang berlabel barcode walaupun barang berlabel barcode 

berwarna ungu, karena sensor infrared dapat mendeteksi barang dengan 

indikator warna hitam atau putih. Karena warna barang untuk barang 

berlabel barcode berwarna ungu muda dan dikarenakan pencahayaan 

yang terlalu terang atau gelap, maka sensor infrared mudah untuk 

mendeteksi barang berlabel barcode yang berwarna ungu tersebut.  
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Setelah pengujian barcode A selesai, maka tekan tombol reset 

pada Arduino. Selanjutnya, input barang berlabel barcode B di konveyor 

maka barang akan berjalan mendekati scanner barcode hingga berbunyi 

“tit” yang menandakan barcode terdeteksi kemudian 

mengelompokkannya sesuai yang telah ditentukan. Ketika barcode B 

berjalan di konveyor 1 yang akan menuju ke konveyor 4 terlebih dahulu 

harus melewati konveyor 2 yang digunakan sebagai lift guna 

mengelompokkan barang untuk lebih jelasnya dapat dilihat pada 

Lampiran A.11 halaman A-14. Begitu pun untuk tampilan di LabVIEW, 

barcode A berjalan di konveyor 1 untuk menuju ke konveyor 4 terlebih 

dahulu harus melewati konveyor 2 yang digunakan sebagai lift seperti 

Gambar 3.35, Gambar 3.36. dan Gambar 3.37. Setelah proses 

pengelompokan selesai, maka LabVIEW akan menampilkan hasil 

perhitungan pada Gambar 3.38. Kemudian barang dapat di input kan 

kembali setelah proses pengelompokan selesai. Setelah barcode yang 

sama di input kan sebanyak 10 kali untuk pengujian, maka tekan tombol 

reset pada Arduino dan ambil data pengujian untuk barcode lainnya 

sebanyak 10 kali. Dan berikut ini adalah gambar step-step dari 

pengelompokan barang barcode B pada LabVIEW. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.35 Barang Barcode B Bergerak di Konveyor 1 
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Gambar 4.36 Barang Barcode B Naik Lift Melalui Konveyor 2 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.37 Kondisi Ketika Barang Barcode B Dikelompokkan 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.38 Hasil Penjumlahan Barcode B 

Barcode B 

Barcode B 
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Ketika scanner barcode di konveyor mendeteksi barcode B 

maka barang tersebut akan berjalan dari konveyor 1 hingga konveyor 4 

melalui konveyor 2 yang sebagai lift proses tersebut dapat dilihat pada 

Lampiran A.11 halaman A-14 . Begitu pula pada tampilan LabVIEW, 

untuk Gambar 4.35, barang berjalan di konveyor 1 dan LED menyala di 

kondisi barcode B. Kemudian barang naik lift melalui konveyor 2 

seperti pada Gambar 4.36. Disaat konveyor 2 sejajar dengan konveyor 4 

maka barang berjalan ke konveyor 4 hingga sampai di ujung konveyor 

yang ditunjukkan pada Gambar 4.37. Setelah pengelompokkan barcode 

B pada LabVIEW telah selesai maka LED yang awalnya menyala di 

kondisi barcode B akan mati dan menampilkan hasil penjumlahan 

barcode B yang di deteksi. Untuk lingkaran berwarna merah merupakan 

hasil jumlah barang yang terdeteksi oleh sensor. Selain itu, lingkaran 

berwarna hitam jumlah keseluruhan hasil deteksi barang pada scanner 

barcode seperti Gambar 4.38. Hasil penjumlahan tersebut di dapatkan 

dari pengujian deteksi barcode B dengan 10 kali percobaan yang 

dilakukan secara berurutan untuk lebih jelasnya dapat dilihat pada Tabel 

4.7. 

 

Tabel 4.7 Hasil Pengujian Barcode B 

Barang Barcode B 

Ke- 

Hasil Tampilan 

Monitoring 

Keterangan 

1 Barcode B Sesuai 

2 Barcode B Sesuai 

3 Barcode B Sesuai 

4 Barcode B Sesuai 

5 Barang Rendah Tidak Sesuai 

6 Barcode B Sesuai 

7 Barcode B Sesuai 

8 Barang Rendah Tidak Sesuai 

9 Barcode B Sesuai 

10 Barcode B Sesuai 

 

Berdasarkan Tabel 4.7 didapatkan bahwa, ketika barcode B 

terdeteksi di konveyor 1 maka kondisi ketika relay 2 mengaktifkan 

motor konveyor 2 kemudian relay 5 aktif untuk mengaktifkan motor 

pada lift agar dapat berjalan keatas atau naik, lalu relay 2 mengaktifkan 

motor konveyor 2 dan relay 4 untuk mengaktifkan motor konveyor 4. 

Ketika barang sudah dikelompokkan, secara otomatis relay 6 aktif untuk 

mengaktifkan motor yang menurunkan lift agar kembali ke semula. 
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Dari Tabel 4.7 dapat dilihat ketika melakukan 10 kali percobaan 

terdapat kesalahan sebanyak 2 kali dengan presentase error sebesar 

80%. Hasil presentase error di dapatkan dari Persamaan 4.1. Untuk 

Tabel 4.7 pengujian dikatakan tidak sesuai apabila hasil monitoring pada 

LabVIEW mendeteksi barcode B Sedangkan pengujian dikatakan sesuai 

jika hasil monitoring pada LabVIEW mendeteksi barcode B. Dari 10 

percobaan tersebut, hanya 8 percobaan yang berhasil mendeteksi dengan 

benar karena barcode tidak terdeteksi oleh scanner barcode sehingga 

ketika melewati sensor infrared barang terdeteksi untuk dikelompokkan 

sesuai ketinggian. Sensor infrared dapat mendeteksi barang berlabel 

barcode walaupun barang berlabel barcode berwarna ungu, karena 

sensor infrared dapat mendeteksi barang dengan indikator warna hitam 

atau putih. Karena warna barang untuk barang berlabel barcode 

berwarna ungu muda dan dikarenakan pencahayaan yang terlalu terang 

atau gelap, maka sensor infrared mudah untuk mendeteksi barang 

berlabel barcode yang berwarna ungu tersebut.  

Setelah pengujian barcode B selesai, maka tekan tombol reset 

pada Arduino. Selanjutnya, input barang berlabel barcode C di konveyor 

maka barang akan berjalan mendekati scanner barcode hingga berbunyi 

“tit” yang menandakan barcode terdeteksi kemudian 

mengelompokkannya sesuai yang telah ditentukan. Ketika barcode C 

berjalan di konveyor 1 dan menuju ke pusher yang terletak pada tengah-

tengah konveyor 3 untuk lebih jelasnya dapat dilihat pada Lampiran 

A.12 halaman A-16. Begitu pun untuk tampilan di LabVIEW, barcode 

C berjalan di konveyor 1 dan menuju ke pusher seperti Gambar 4.39, 

Gambar 4.40, Gambar 4.41, dan Gambar 4.42. Setelah proses 

pengelompokan selesai, maka LabVIEW akan menampilkan hasil 

perhitungan pada Gambar 4.43. Kemudian, barang dapat di input kan 

kembali setelah proses pengelompokan selesai. Setelah barcode yang 

sama di input kan sebanyak 10 kali untuk pengujian dan ambil data 

pengujian untuk barcode C sebanyak 10 kali. Dan berikut ini adalah 

gambar step-step dari pengelompokan barang barcode C pada 

LabVIEW. 
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Gambar 4.39 Barang Barcode C Bergerak di Konveyor 1 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.40 Barang Barcode C Melewati Konveyor 2 
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Gambar 4.41 Pusher Mendorong Barang Barcode C 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.42 Kondisi Ketika Barang Barcode C Dikelompokkan 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.43 Hasil Penjumlahan Barcode C 

Barcode C 

Barcode C 
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Ketika scanner barcode di konveyor mendeteksi barcode C 

maka barang tersebut akan berjalan dari konveyor 1 ke pusher, proses 

tersebut dapat dilihat pada Lampiran A.12 halaman A-15. Begitu pula 

pada tampilan LabVIEW, untuk Gambar 4.39 barang berjalan di 

konveyor 1 dan LED menyala di kondisi barcode C. Kemudian barang 

berjalan melewati konveyor 2 seperti pada Gambar 4.40. Barang masih 

berjalan hingga menuju pusher dan barang tersebut di dorong oleh 

pusher yang ditunjukkan pada Gambar 4.41. Setelah pengelompokkan 

barcode C pada LabVIEW telah selesai maka LED yang awalnya 

menyala di kondisi barcode C akan mati dan menampilkan hasil 

penjumlahan barcode C yang di deteksi. Untuk lingkaran berwarna 

merah merupakan hasil jumlah barang yang terdeteksi oleh sensor. 

Selain itu, lingkaran berwarna hitam jumlah keseluruhan hasil deteksi 

barang pada scanner barcode seperti Gambar 4.43. Hasil penjumlahan 

tersebut di dapatkan dari pengujian deteksi barcode C dengan 10 kali 

percobaan yang dilakukan secara berurutan untuk lebih jelasnya dapat 

dilihat pada Tabel 4.8. 

 

Tabel 4.8 Hasil Pengujian Barcode C 

Barang Barcode C 

Ke- 

Hasil Tampilan 

Monitoring 

Keterangan 

1 Barcode C Sesuai 

2 Barcode C Sesuai 

3 Barcode C Sesuai 

4 Barcode C Sesuai 

5 Barcode C Sesuai 

6 Barang Sedang Tidak Sesuai 

7 Barang Rendah Tidak Sesuai 

8 Barcode C Sesuai 

9 Barang Rendah Tidak Sesuai 

10 Barang Rendah Tidak Sesuai 

 

Berdasarkan Tabel 4.8 didapatkan bahwa, ketika barcode B 

terdeteksi di konveyor 1 maka kondisi relay 2 mengaktifkan konveyor 2 

dan relay 3 aktif untuk mengaktifkan konveyor 3 kemudian relay 7 aktif 

ketika barang telah sampai di depan pusher, kemudian pusher akan 

mendorongnya. Setelah selesai, relay 8 akan aktif untuk mengembalikan 

pusher dalam keadaan semula. 

Dari Tabel 4.8 dapat dilihat ketika melakukan 10 kali 

percobaan terdapat kesalahan sebanyak 4 kali dan mendapatkan 



69 

 
 

presentase error sebesar 60% yang diapatkan dari Persamaan 4.1. Untuk 

Tabel 4.7 pengujian dikatakan tidak sesuai apabila hasil monitoring pada 

LabvVIEW mendeteksi barcode A. Berbeda dengan pengujian jika 

dikatakan sesuai apabila hasil monitoring pada LabVIEW mendeteksi 

barcode B. Dari 10 percobaan tersebut, hanya 6 percobaan yang berhasil 

mendeteksi dengan benar karena 2 percobaan pada barcode C tidak 

terdeteksi oleh scanner barcode. Sehingga ketika melewati sensor 

infrared barang terdeteksi untuk dikelompokkan sesuai ketinggian. 

Sensor infrared dapat mendeteksi barang berlabel barcode walaupun 

barang berlabel barcode berwarna ungu, karena sensor infrared dapat 

mendeteksi barang dengan indikator warna hitam atau putih. Karena 

warna barang untuk barang berlabel barcode berwarna ungu muda dan 

dikarenakan pencahayaan yang terlalu terang atau gelap, maka sensor 

infrared mudah untuk mendeteksi barang berlabel barcode yang 

berwarna ungu tersebut.  

Dapat disimpulkan total pengujian dilakukan sebanyak 30 kali 

dan terdapat kesalahan sebanyak 11 kali. Untuk presentase error 

diperoleh sebesar 36% yang dikutip pada Persamaan 4.1. Kesalahan 

tersebut berupa salah mendeteksi jenis barang yang seharusnya 

dikelompokkan sesuai barcode menjadi berdasarkan ketinggian. 
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BAB V 

PENUTUP 
 

Setelah dilakukan proses perencanaan, pembuatan dan 

pengujian alat serta membandingkan dengan teori-teori penunjang, 

dan dari data yang didapat sehingga mendapatkan kesimpulan dan 

saran dari kegiatan yang telah dilakukan. 

5.1 Kesimpulan 

Dari tugas akhir yang dilakukan, dapat ditarik beberapa 

kesimpulan sebagai berikut :  

1. Dalam pengujian terdapat kesalahan berupa ketidaksesuaian 

barang yang akan dikelompokkan pada konveyor dengan 

hasil monitoring pada LabVIEW. Ketidaksesuain dalam hal 

barang sesuai ketinggian dan barcode yang di deteksi 

dengan hasil monitoring di LabVIEW. 

2. Pengelompokkan barang dapat di monitoring dengan jarak 

hingga 120 meter tanpa adanya halangan. Jika dengan 

halangan dapat di monitoring dengan jarak hingga 15 meter. 

Proyek TA ini merupakan lanjutan dari Tugas Akhir tahun 

2010 dan mempunyai perbedaan dengan TA sebelumnya. Dimana 

terdapat perbedaan pada penggunaan monitoring. Pada proyek TA 

kali ini menggunakan ethernet shield dengan media wifi dan software 

LabVIEW.  

5.2 Saran  

Untuk menyempurnakan hasilnya perlu dipertimbangkan hal 

– hal sebagai berikut : 

1. Perlu ditingkatkan dalam pembuatan  menu-menu yang 

menarik pada tampilan monitoring di LabVIEW. 

2. Untuk mengantisipasi komunikasi pada monitoring tidak 

terhambat dapat diterapkan saat melakukan setting 

komunikasi antara Arduino dan ethernet shield diperhatikan 

COM dan Alamat IP yang digunakan sesuai agar 

komunikasi dapat berjalan dengan lancar sehingga dapat 

terhubung dengan wifi. Kemudian dalam melakukan 

pemasangan kabel RJ45 harus lebih teliti karena jika terjadi 

kesalahan dalam penyambungan maka data tidak akan dapat 

terkirim sesuai dengan alamat yang di buat. 
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LAMPIRAN A 
 

A.1 Foto Animasi Konveyor ConvStart 
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A.2 Foto Animasi Konveyor ConvDown 
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A.3 Foto Animasi Konveyor ConvLift 
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A.4 Foto Animasi Konveyor ConvUp 
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A.5 Foto Animasi Konveyor ConvTrash 
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A.6 Step-Step Pengelompokkan Barang Tinggi pada Konveyor 

1. Barang Tinggi Sebelum Dideteksi 

 
 

2. Barang Tinggi Ketika Dideteksi Sensor Infrared 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Barang Tinggi Sensor Infrared 

Barang Tinggi 
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3. Kondisi Barang Tinggi Berada pada Ujung Konveyor 3 yang 

Dikelompokkan 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

A.7 Step-Step Pengelompokkan Barang Sedang pada Konveyor 

1. Barang Sedang Sebelum Dideteksi 

 
 

 

 

 

 

 

 

Barang Sedang 

Barang Tinggi  
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2. Barang Sedang Dideteksi oleh Sensor Infrared 

 
 

3. Barang Sedang Berada di Lift 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Barang Sedang 

Barang 

Sedang 
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4. Kondisi Barang Sedang Berada di Ujung Konveyor 4 yang 

Dikelompokkan 

 
 

A.8 Step-Step Pengelompokkan Barang Rendah pada Konveyor 

1. Barang Rendah Sebelum Dideteksi 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

Barang Sedang 

Barang 

Rendah 
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2. Barang Rendah Ketika Dideteksi 

 
 

3. Kondisi Barang Rendah Ketika Didistribusikan 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Barang Rendah 

Sensor Inframerah 

Barang Rendah 
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4. Kondisi Barang Rendah Dikelompokkan 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Barang 

Rendah Turunan 
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A.9 Contoh Barang Berlaber Barcode 

 

 
Contoh Barang Barcode C 

 

Contoh Barang Barcode B 

Contoh Barang Barcode A 
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A.10 Step-Step Pengelompokkan Barcode A pada Konveyor 

1. Scanner Barcode Mendeteksi Barang Barcode A 

 
 

2. Barang Melewati Konveyor 2 

 
 

3. Barang Melewati Konveyor 3 

 
 
 
 
 
 
 
 

Barang 

Barcode A 

Barang 

Barcode A 

Barang Barcode A 
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4. Barang Sampai di Ujung Konveyor 3 

 
 

5. Kondisi Ketika Barang Barcode A Dikelompokkan 

 
 

A.11 Step-Step Pengelompokkan Barcode B pada Konveyor 

1. Scanner Barcode Mendeteksi Barcode B 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

Barang 

Barcode B 

Barang 

Barcode A 
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2. Barang Barcode B Berada di Lift Melalui Konveyor 2 

 
 

3. Barang Melewati Konveyor 4 

 
 

4. Kondisi Ketika Barcode B Dikelompokkan 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

Barang Barcode B 

Barang Barcode B 
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A.12 Step-Step Pengelompokkan Barcode C pada Konveyor 

1. Scanner Barcode Mendeteksi Barcode C 

 
 

2. Pusher Mendorong Barang Barcode C 

 
 

3. Kondisi Ketika Barcode C Dikelompokkan 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

Barang 

Barcode C 
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LAMPIRAN B 
 

B.1 Pemrograman Proses Pengiriman Data Ke Ethernet 

 

#include <Wire.h> 

#include <LiquidCrystal.h> 

#include <Ethernet.h> 

#include <stdio.h> 

 

LiquidCrystal lcd(23, 22, 17, 16, 15, 14); 

 

byte mac[] = {0xDE, 0xAD, 0xBE, 0xEF, 0xFE, 0xED}; 

IPAddress ip(192, 168, 0, 175); 

EthernetServer server(80); 

 

#define relayon 0 

#define relayoff 1 

 

//String inputStringA = "00012345600012";         // a string to hold 

incoming data 

//String inputStringB = "12345678901217"; 

//String inputStringC = "30712345000010"; 

 

char stringA[8] = {'0', '1', '0', '3', '0', '1', '\r', 0}; 

char stringB[8] = {'0', '1', '0', '2', '1', '4', '\r', 0}; 

char stringC[8] = {'0', '1', '0', '3', '1', '5', '\r', 0}; 

 

char    inputString[14]; 

 

char lcd_buff[20]; //buffer karakter lcd 

 

boolean stringCompleteA = false;  // whether the string is complete 

boolean stringCompleteB = false; 

boolean stringCompleteC = false; 

String barcode1, barcode2, barcode3; 

int barcodeA = 0; 

int barcodeB = 0; 

int barcodeC = 0; 
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/* 

int relay1 = 5; 

int relay2 = 6; 

int relay3 = 7; 

int relay4 = 8; 

int relay5 = 9; 

int relay6 = 10; 

int relay7 = 11; 

int relay8 = 12; 

*/ 

 

int relay1 = 28; 

int relay2 = 30; 

int relay3 = 32; 

int relay4 = 34; 

int relay5 = 36; 

int relay6 = 38; 

int relay7 = 40; 

int relay8 = 42; 

 

int h = 0, g = 0; 

int n = 0; 

char c; 

char get_data[20]; 

 

char do_proses=0; 

 

//variable infrared 

char flag_ir=0; 

char flag_set=0; 

int datarendah, datasedang, datatinggi; 

int flag_doProses; 

 

const int DsensorTinggi = 2; 

const int DsensorSedang = 3; 

const int DsensorRendah = 8; 

const int AsensorTinggi = A0; 

const int AsensorSedang = A1; 

const int AsensorRendah = A2; 
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int valueATinggi; 

bool valueDTinggi; 

int valueASedang; 

bool valueDSedang; 

int valueARendah; 

bool valueDRendah; 

 

void setup() 

{ 

  Serial.begin(115200); 

  Serial1.begin(9600); 

  Serial.println("INIT1"); 

 

  Ethernet.begin(mac, ip); 

  server.begin(); 

 

  Serial.println("INIT2"); 

  //inputStringA.reserve(200); 

  //inputStringB.reserve(200); 

  //inputStringC.reserve(200); 

  pinMode(relay1, OUTPUT); 

  pinMode(relay2, OUTPUT); 

  pinMode(relay3, OUTPUT); 

  pinMode(relay4, OUTPUT); 

  pinMode(relay5, OUTPUT); 

  pinMode(relay6, OUTPUT); 

  pinMode(relay7, OUTPUT); 

  pinMode(relay8, OUTPUT); 

 

  digitalWrite(relay1, relayoff); 

  digitalWrite(relay2, relayoff); 

  digitalWrite(relay3, relayoff); 

  digitalWrite(relay4, relayoff); 

  digitalWrite(relay5, relayoff); 

  digitalWrite(relay6, relayoff); 

  digitalWrite(relay7, relayoff); 

  digitalWrite(relay8, relayoff); 

 



B-4 

  lcd.begin(16, 4); 

  lcd.setCursor(4,0); 

  lcd.print("MONITORING"); 

  lcd.setCursor(4,1); 

  lcd.print("BARANG DI"); 

  lcd.setCursor(5,2); 

  lcd.print("KONVEYOR"); 

  delay(5000); 

 

} 

 

void serialEvent1()  //get barcode 

{ 

  char inA = 1; 

  char inB = 1; 

  char inC = 1; 

 

  if (Serial1.available()) 

  { // If anything comes in Serial1 (pins 0 & 1) 

    //Serial.write(Serial1.read()); 

    c = (char)Serial1.read(); 

 

    if (c == '\n') 

    { 

      //Serial.println("printing"); 

      while (n >= 0) 

      { 

        if (inA == 1 && get_data[n] == stringA[n]) 

        { 

          //Serial.write(stringA[n]); 

          //Serial.println("cocok A"); 

        } 

        else inA = 0; 

 

        if (inB == 1 && get_data[n] == stringB[n]) 

        { 

 

        } else inB = 0; 
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        if (inC == 1 && get_data[n] == stringC[n]) 

        { 

 

        } else inC = 0; 

        Serial.write(get_data[n]); 

        n--; 

      } 

      if (inA == 1) 

      { 

        stringCompleteA = true; 

        Serial.println("\nbarcode A"); 

      } 

      if (inB == 1) 

      { 

        stringCompleteB = true; 

        Serial.println("\nbarcode B"); 

      } 

      if (inC == 1) 

      { 

        stringCompleteC = true; 

        Serial.println("\nbarcode C"); 

      } 

      n = 0; 

      //Serial1.flush(); 

      while (Serial1.available() > 0) 

      { 

        char k = Serial1.read(); 

        //w++; 

        delay(1); 

      } 

      Serial1.end();delay(100); 

      Serial1.begin(9600); 

 

    } 

    else 

    { 

      get_data[n] = c; 

      n++; 

    } 
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  } 

} 

void get_infrared() 

{ 

    //int flag=0;valueATinggi = analogRead(AsensorTinggi); 

  valueDTinggi = digitalRead(DsensorTinggi); 

  valueASedang = analogRead(AsensorSedang); 

  valueDSedang = digitalRead(DsensorSedang); 

  valueARendah = analogRead(AsensorRendah); 

  valueDRendah = digitalRead(DsensorRendah); 

   

    if(valueDRendah==0 && valueDSedang==1 && valueDTinggi==1) 

    { 

      flag_ir=3; //ir rendah 

      delay(10); 

    } 

    else if(valueDRendah==0 && valueDSedang==0 && 

valueDTinggi==1) 

    { 

      flag_ir=2; //ir sedang 

      delay(10); 

    } 

    else if(valueDRendah==0 && valueDSedang==0 && 

valueDTinggi==0) 

    { 

      flag_ir=1; //ir tinggi 

      delay(10); 

    } 

    else if(valueDRendah==1 && valueDSedang==1 && 

valueDTinggi==1) 

    { 

      flag_ir=0; 

      delay(10); 

    } 

} 

void proses_decision() 

{ 

  get_infrared(); 

  Serial.print("   flag_ir >>"); 
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  Serial.println(flag_ir,DEC); 

   

  if((stringCompleteA) && flag_set==0) 

  { 

    flag_set=1; 

    do_proses=1; 

  } 

  else if((stringCompleteB) && flag_set==0) 

  { 

    //client.print("2"); 

    flag_set=1; 

    do_proses=2; 

  } 

  else if((stringCompleteC) && flag_set==0) 

  { 

    //client.print("3"); 

    flag_set=1; 

    do_proses=3; 

  } 

  else if(flag_ir==1 && flag_set==0) 

  { 

    flag_set=1; 

    do_proses=4; 

  } 

  else if(flag_ir==2 && flag_set==0) 

  { 

    flag_set=1; 

    do_proses=5; 

  } 

  else if(flag_ir==3 && flag_set==0) 

  { 

    flag_set=1; 

    do_proses=6; 

  } 

  else  

  { 

    //do_proses=0; 

    //flag_set=0; // comment this line when connected to ethernet client 

  } 
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  flag_ir=0; 

   

  stringCompleteA=false; 

  stringCompleteB=false; 

  stringCompleteC=false; 

   

  Serial.print("proses decision> "); 

  Serial.println(do_proses,DEC); 

 

  delay(20); 

} 

 

 

void tampil_lcd() 

{ 

  sprintf(lcd_buff,"Bar A:%2d Tgg:%2d",barcodeA,datatinggi); // untuk 

mengkopi string ke var lcd_buff 

  lcd.setCursor(0, 0); 

  lcd.print(lcd_buff); 

 

  sprintf(lcd_buff,"Bar B:%2d Sdg:%2d",barcodeB,datasedang); 

  lcd.setCursor(0, 1); 

  lcd.print(lcd_buff); 

 

  sprintf(lcd_buff,"Bar C:%2d Rnd:%2d",barcodeC,datarendah); 

  lcd.setCursor(0, 2); 

  lcd.print(lcd_buff); 

 

  sprintf(lcd_buff,"Bar T:%2d 

Tot:%2d",barcodeC+barcodeB+barcodeA,datarendah+datasedang+datat

inggi); 

  lcd.setCursor(0, 3); 

  lcd.print(lcd_buff); 

   

} 

 

void loop() 

{ 
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  ///get_infrared(); 

   

  proses_decision(); 

  send2ethernet(); 

  tampil_lcd(); 

   

  if(flag_doProses>=100) //3dtk 60*50ms 

  { 

    proses(do_proses); 

    do_proses=0; 

    flag_set=0; 

    flag_doProses=0; 

    Serial.print("proses "); 

    Serial.print(do_proses); 

    Serial.println("is done"); 

  } 
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B.2 Pemrograman Proses Pada Ethernet 

 

void send2ethernet() 

{ 

  EthernetClient client = server.available(); 

  if (client) 

  { 

    flag_doProses=100; 

    Serial.println("new client"); 

    // an http request ends with a blank line 

    boolean currentLineIsBlank = true; 

    while (client.connected()) 

    { 

      if (client.available()) 

      { 

        char c = client.read(); 

        Serial.write(c); 

 

        if (c == '\n') 

        { 

          client.print("\n"); 

          //client_send(); 

           

          { //client send 

            client.println(do_proses,DEC); 

             

            Serial.println("send to client"); 

            client.print("BARCODE A="); 

            client.println(barcodeA); 

           

            client.print("BARCODE B="); 

            client.println(barcodeB); 

           

            client.print("BARCODE C="); 

            client.println(barcodeC); 

                           

            client.print("Tinggi="); 

            client.println(datatinggi); 
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            client.print("Sedang="); 

            client.println(datasedang); 

           

            client.print("Rendah="); 

            client.println(datarendah); 

 

            client.print("TOTAL BAR="); 

            client.println(barcodeA + barcodeB + barcodeC); 

            client.print("TOTAL IR="); 

            client.println(datarendah+datasedang+datatinggi); 

            client.print("TOTAL ALL="); 

            client.println(datarendah+datasedang+datatinggi+barcodeA + 

barcodeB + barcodeC); 

          } 

          break; 

        } 

      } 

    } 

    // give the web browser time to receive the data 

    delay(10); 

    client.stop(); 

     

    Serial.print("do proses >>"); 

    Serial.println(do_proses,DEC); 

     

    //proses(do_proses); 

    //do_proses=0; 

    //flag_set=0; 

      // close the connection: 

    Serial.println("client disconnected");   

  } 

 

  flag_doProses++; 

  delay(10); 

} 
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B.3 Pemograman Untuk Pengelompokkan Pada Konveyor 

 

void proses(int pr) 

{  

  if (pr==3||pr==6) 

  { 

 

    //Serial.println(inputStringA); 

    //barcode1 = inputStringA.substring(0, 14); 

    Serial.println("Deteksi Barcode A"); 

    Serial.print(barcode1); 

    delay(1000); 

    lcd.setCursor(14, 0); 

    lcd.print("   "); 

    //barcodeA++; 

    Serial.print(barcode1); 

    Serial.println(barcodeA); 

    digitalWrite(relay2, relayon); 

    delay(3000); 

    digitalWrite(relay3, relayon); 

    delay(500); 

    digitalWrite(relay2, relayoff); 

    delay(2000); 

    digitalWrite(relay3, relayoff); 

    delay(1000); 

    digitalWrite(relay7, relayon); 

    delay(2000); 

    digitalWrite(relay7, relayoff); 

    delay(1000); 

    digitalWrite(relay8, relayon); 

    delay(2000); 

    digitalWrite(relay8, relayoff); 

    delay(1000); 

    //inputStringA = "00012345600012"; 

    stringCompleteA = false; 

    Serial.println("A COMPLETED"); 

       

  } 
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  else if (pr==2||pr==5) 

  { 

    

    //Serial.println(inputStringB); 

    //barcode2 = inputStringB.substring(0, 14); 

    Serial.println("Deteksi Barcode B"); 

    Serial.print(barcode2); 

    delay(1000); 

    lcd.setCursor(14, 0); 

    lcd.print("   "); 

    //barcodeB++; 

    Serial.print(barcode2); 

    Serial.println(barcodeB); 

    digitalWrite(relay2, relayon); 

    delay(1900); 

    digitalWrite(relay2, relayoff); 

    delay(3000); 

    digitalWrite(relay5, relayon); 

    delay(14800); 

    digitalWrite(relay5, relayoff); 

    delay(1000); 

    digitalWrite(relay2, relayon); 

    delay(1000); 

    digitalWrite(relay4, relayon); 

    delay(1200); 

    digitalWrite(relay2, relayoff); 

    delay(3000); 

    digitalWrite(relay4, relayoff); 

    delay(1000); 

    digitalWrite(relay6, relayon); 

    delay(10900); 

    digitalWrite(relay6, relayoff); 

    delay(3000); 

    //inputStringB = "12345678901217"; 

    stringCompleteB = false; 

    Serial.println("B COMPLETED"); 

  } 

 

  else if (pr==1||pr==4) 
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  { 

    //EthernetClient client = server.available(); 

    //client.print("PROSES C"); 

     

    //Serial.println(inputStringC); 

    //barcode3 = inputStringC.substring(0, 14); 

    Serial.println("Deteksi Barcode C"); 

    Serial.print(barcode3); 

    delay(1000); 

    lcd.setCursor(14, 0); 

    lcd.print("   "); 

    //barcodeC++; 

    Serial.print(barcode3); 

    Serial.println(barcodeC); 

    digitalWrite(relay2, relayon); 

    delay(2000); 

    digitalWrite(relay3, relayon); 

    delay(3500); 

    digitalWrite(relay2, relayoff); 

    delay(2000); 

    digitalWrite(relay3, relayoff); 

    delay(1000); 

    //inputStringC = "30712345000010"; 

    stringCompleteC = false; 

    Serial.println("C COMPLETED"); 

  } 

 

  else 

  { 

    digitalWrite(relay2, relayoff); 

    digitalWrite(relay1, relayoff); 

    digitalWrite(relay3, relayoff); 

    digitalWrite(relay4, relayoff); 

    digitalWrite(relay5, relayoff); 

    digitalWrite(relay6, relayoff); 

    digitalWrite(relay7, relayoff); 

    digitalWrite(relay8, relayoff); 

  } 
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  if(pr==1)barcodeA++; 

  else if(pr==2)barcodeB++; 

  else if(pr==3)barcodeC++; 

  else if(pr==4)datatinggi++; 

  else if(pr==5)datasedang++; 

  else if(pr==6)datarendah++; 

    

  flag_set=1; 

} 
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B.4 Pemograman Pada LabVIEW 
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LAMPIRAN C 
 

C.1 Datasheet Ethernet Shield 
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C.2 Datasheet LM7808 
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C.3 Datasheet LM7908 
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