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SISTEM MONITORING PELABELAN PADA PRODUK PABRIKASI
BERBASIS IMAGE PROCESSING

Monitoring System Labeling on Image Processing Based Manufacturing Products

Della Oktriani', Suci Aulia,ST.,MT.2, Atik Novianti, S.ST., M.T?
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Pada Proyek Akhir ini dibuat sistem monitoring pelabelan pada produk pabrikasi berbasis image processing.
Untuk dapat memproses dan mendeteksi apakah pemasangan label pada produk sudah sesuai dengan pola yang
ditentukan maka digunakan metode edge detection dengan menggunakan Matlab yang akan ditangkap oleh webcam.
Dengan menggunakan webcam dapat melakukan pengambilan citra sehingga akan didapatkan gambar dari objek
tersebut, lalu gambar akan diproses sehingga gambar dapat terdeteksi jika terjadinya kesalahan pada label maka output
berupa alarm. Pada sistem ini dirancang menggunakan format gambar .BMP.

Dari
92,5% di

ilai akurasi paling baik pada kamer
0 kali pengujian dengan jarak 3
anyak 20 kali. Dan jarak optim

presentase
cm, dan 55
ini terdapat

egmentation, Morphological, Ci

Abstract

Each
the prod
it will ca

duct label, and do not rule out ti
considered again, because if th
rs. In addition, the wrong label
re are allergens that are not lis
itoring system was developed in

ling during
is incorrect
rious health

nufacturing

product. ce with the
specified sing Matlab will be captured can take an
image so om the object, then the im mage can be

the range of 35
Keywords: Product,

1. Pendahuluan
Setiap perusahaan pasti
minuman botol. Identitas produ

satunya yaitu label pada produk
Juga berfungsi untuk memudahkan
pelanggan dalam mengenali produk. da produk atau gambar yang dirancang
dengan rumit yang merupakan satu kesatuan dala ingga label dapat menambah daya tarik konsumen,
tetapi jika terjadinya kesalahan pada label seperti adanya hpatan sobekan, atau tepi yang tidak menempel, justru
menjadi jobdesk tersendiri pada suatu pabrik, yang menyebabkan produk tersebut belum layak jual sehingga
memerlukan perbaikan pada label. Karena selama ini sensor produk masih dilakukan secara manual. Oleh karena itu
pada Proyek Akhir ini akan dirancang sebuah sistem monitoring pelabelan otomatis agar dapat mengecek apakah
pemasangan label pada sebuah produk sudah baik dan benar, serta sesuai standar label yang ditetapkan pada
perusahaan.

Meninjau pada penelitian yang mengimplementasikan pengolahan citra untuk identifikasi produk kemasan
berdasarkan label kemasannya. Pada penelitian ini mereka menggunakan metode histogram hue dan deteksi tepi canny
dengan mendapatkan hasil pengujian keberhasialan identifikasi produk jika menggunakan fitur warna saja ataupun



ISSN : 2442-5826 e-Proceeding of Applied Science : Vol.5, No.3 Desember 2019 | Page 3165

menggunakan gabungan fitur warna dan fitur bentuk adalah 99.33%. Sedangkan hasil identifikasi dengan fitur bentuk
saja keberhasilannya hanya 30.67%. Dimana penelitian ini dibuat untuk melakukan pengidentifikasian identitas
masing-masing produk.!

Pada Proyek Akhir ini dibuat sistem monitoring pelabelan pada produk pabrikasi berbasis image processing.
Untuk dapat memproses dan mendeteksi apakah pemasangan label pada produk sudah sesuai dengan pola yang
ditentukan maka digunakan metode edge detection dengan menggunakan Matlab (Matrix Laboratory) yang akan
ditangkap oleh webcam. Dengan menggunakan webcam dapat melakukan pengambilan citra sehingga akan
didapatkan gambar dari objek tersebut, lalu gambar akan diproses sehingga gambar dapat terdeteksi jika terjadinya
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Gambar 2. 2 Dilasi

2.2.3 Closing
Closing berguna untuk menghaluskan kontur dan menghilangkan lubang-lubang kecil.
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sama.

Gambar 2. 4 OMg

2.3 Segmentasi Citra

Segmentasi adalah proses memisahkan citra digital menjadi beberapa segmen. Tujuan dari segmentasi
adalah untuk menyederhanakan atau mengubah penyajian gambar ke suatu yang lebih bermakna sehingga lebih
mudah untuk menganalisis. Segmentasi biasanya digunakan untuk menemukan obyek dan batas-batas
lebih tepatnya, segmentasi citra adala
ga jumlah label sama dengan kara
s pengambilan informasi dari cit;

Gambar 2. 5
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3.1 Diagram Alir Sistem

Dibawah ini adalah flowchart diagram alir sistem. Cara kerja dari sistem ini yaitu kamera ditaruh
depan objek dengan ketinggian 25cm untuk mengambil gambar yang nantinya disimpan dan hasil tersebut
menjadi masukan sistem. Kemudian akan diproses seuai tahap — tahapannya dari proses mengambil gambar

sampai menghasilkan bunyi alarm jika terjadinya kesalahan pada label.
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6. Counting
Pada proses ini, sebuah objek akan terhitung. Jika ada objek yang terdapat kesalahan seperti
pemasangan label pada objek mengalami kerusakan (robek, adanya lipatan, kemiringan penempatan
label) maka akan jumlah kesalahan akan terhitung. Begitupun jika label sudah sesuai maka akan
keluar jumlah benar dan total dari semua jumlah keseluruhan objek.

7. Output
Pada tahap ini, citra yang telah terhitung oleh sistem jika mendapatkan kesalahn penempatan
label pada objek maka alarm akan berbunyi.



ISSN : 2442-5826 e-Proceeding of Applied Science : Vol.5, No.3 Desember 2019 | Page 3168

4. HASIL DAN PENGUJIAN SISTEM
4.1 Pengukuran dengan sudut 90°

Pada posisi webcam 90° akan dilakukan 20 kali peng
45¢m, 50cm, 55cm.

asing-masing jarak, yaitu 30cm, 35cm, 40cm,

Tabel 4. 1 Hasil pengujian sudut webcam 90° jarak 30-55cm
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Tingkat
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Pada hasil pengujian kondisi webcam dengan sudut 90° dengan rentang jarak 30cm, 35 cm, 40 cm, 45 cm, 50 cm,
dan 55 cm berdasarkan Tabel 4.2 Diambil analisa bahwa pada sudut kamera webcam 90° pada jarak 40 cm, 45 cm dan
50 cm mendapatkan akurasi sebesar 100% yang berarti pada jarak 40 cm, 45cm, dan 50 cm tingkat akurasi sangat
bagus. Sedangkan pada jarak yang lainnya presentase tingkat akurasi lumayan bagus tidak terlalu jelek.
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sebaliknya, pada kondisi sudut kamera webcam
udut kamera webcam lainnya. Pada grafik diatas juga
ak 40 cm, 45 cm, dan 50 cm.

mendapatkan tingkat akurasi paling baik dianta
100° mendapatkan tingkat akurasi tidak baik daripa
dapat dilihat bahwa kondisi jarak yang baik terdapat pa

4.2 Hasil Pengujian Cahaya

Dari pengujian berdasarkan sudut didapatkan nilai sudut terbaik adalah sudut kamera webcam 90°, maka pada
pengukuran berdasarkan jarak menggunakan sudut 90°. Pada pengujian selanjutnya dilakukan berdasarkan kondisi

waktu pa arameter ini dibagi menjadi 3 kondisi, y inketika siang hari,
iap pengujian akan dilakukan 60 kalj

Perbandingan Tingkat Akurasi Berdasarkan Cahaya
95%

100% 88 30%
80%
P 55%

40%

20%

Siang Hari Sore Hari Malam Hari

O 5iang Hari mSore Hari  mMalam Hari

Pada Gra ri mendapatkan
tingkat akurasi dapatkan tingkat
akurasi tidak bagu hari terlalu banyak
cahaya yang masuk objek sehingga objek
(label) tidak dapat terd arenakan cahaya hanya
dibantu oleh pencahayaan
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4.3 Pengaruh Noise

kemasan dalam bentuk berbed
mempengaruhi botol tidak dapat te
kondisi label yaitu yang pertama label d
terdeteksi dengan BENAR/TRUE, sedangka
kemiringan maka label dapat terdeteksi tetapi kon@
tiga dimana kemasan botol berbeda dengan kemasan botol"a

Tabel 4. 2 Hasil Pengujian objek terhadap Noise (Objek botol berbeda).

Berdasarkan Tabel 4
1ya saja hal yang
ersebut terdapat dua
gan sehingga label dapat
ondisi tepi label mengalami
. Begitupun dengan pengujian ke
aupun seperti itu tapi pada proses deteksi label

dapat terdeteksi dengan BENAR/TRUE, dikarenakan sistem hanya mendeteksi label dan kondisi label saja tidak
dengan kondisi kemasan (botol).
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Tabel 4. 3 Hasil Pengujian objek terhadap Noise (Kondisi peletakan label).

.....

Berdas 1 objek terhadap noise yang dilak letakan
label berbec deteksi label pada kemasan. Ha hi label

botol tidak aat pemasangan label dan pada t isi label

yaitu yang a lurus/sesuai dengan ketetey

terdeteksi de n pada kondisi ke dua

5.

bahwa dapat ditarik

kesimpulan sebag

1. Keakuratan dalam
rata total pengujian ja
dengan tingkat akurasi 100

2. Keakuratan dalam mendeteks
rata total pengujian jarak 30 cm,
cm,45 cm dan 50 cm dengan tingkat akurasi

3. Keakuratan dalam mendeteksi label pada botol menggunakan sudut webcam 100° adalah 55,9% dari jumlah rata-
rata total pengujian jarak 30 cm, 35 cm, 40 cm, 45 cm, 50 cm, dan 55cm dan jarak paling baik yaitu jarak 50 cm
dan 55 cm dengan tingkat akurasi 90%.

4. Jarak optimal untuk pengujian proyek akhir ini pada rentang 40 cm, 45 cm, dan 50 cm, karena apabila jarak terlalu
dekat dengan objek maka kamera webcam tidak dapat fokus terhadap objek tersebut. Keakuratan dalam
mendeteksi label pada botol terbaik dilakukan pada saat sore hari dan malam hari, karena cahaya berpengaruh
terhadap objek yang akan di deteksi.

5. Pengaruh noise terhadap botol kemasan berbeda dan label kemasan berbeda tidak berpengaruh pada saat proses
deteksi, tetapi kondisi label sangat berpengaruh terhdap hasil deteksi label.

h 77,5% dari jumlah rata-
alinng baik yaitu jarak 45 cm

90° adalah 92,5% dari jumlah rata-
cm dan jarak paling baik yaitu jarak 40

5.2 Saran

Saran yang dapat diberikan dalam penelitian proyek akhir ini, sebagai berikut.



ISSN : 2442-5826 e-Proceeding of Applied Science : Vol.5, No.3 Desember 2019 | Page 3172

1. Diharapkan sistem ini dapat dilanjutkan untuk mendeteksi label tidak hanya tepi label dan pola label saja, tetapi
dapat mendeteksi label berbentuk gambar dan kemasan produk.
iti j a sistem dapat lebih baik lagi
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