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Abstract—Semakin berkembangnya teknologi kecerdasan buatan memungkinkan sistem dapat mendeteksi berbagai
objek.Pada penelitian pengklasifikasian warna dan bentuk produk menggunakan kamera ELP-USB8MP02G-MFV dengan
berbasis YOLOV?7 bertujuan untuk untuk memodifikasi konveyor yang berada pada mesin molding.Karena konveyor hanya
memiliki fungsi untuk menyalurkan barang dari mesin molding menuju bin dan lamanya waktu yang digunakan untuk
menunggu bin penuh menjadi alasan mengapa konveyor ini dimodifikasi. Modifikasi dilakukan dengan cara menambahkan
kamera yang telah dihubungkan dengan Raspberry Pi 4B pada konveyor, kamera tersebut berfungsi untuk mengambil gambar
objek produk yang lewat kemudian gambar tersebut dideteksi oleh sistem pada Raspberry Pi 4B sehingga mesin konveyor ini
dapat mengklasifikasikan objek hasil produk mesin molding. Sistem ini mendeteksi objek menggunakan algoritma YOLOV?7.
Penelitian ini dilakukan dengan tiga pengujian yaitu pengujian pendeteksian model objek, pengujian pendeteksi warna dan
pengujian output program dan relay dimana 98.11% untuk pengujian pendeteksian model objek, 97.37% untuk pendeteksian
warna dan 100 % untuk pengujian output program dan relay. Hasil penelitian ini akan memberikan kontribusi terkait
pegembangan pendeteksian objek, khususnya pendeteksian objek produk dan hasil dari mesin molding.

Kata kunci: Raspberry Pi 4b, ELP-USB8MP02G-MFV, deteksi objek, YOLOV7.

Abstract—The development of artificial intelligence technology allows the system to detect various objects. In the research on
the classification of color and shape of products using the ELP-USB8MP02G-MFV camera based on YOLOV?7, it aims to
modify the conveyor on the molding machine. Because the conveyor only has the function of distributing goods from the
molding machine to the bin and the length of time used to wait for the bin to be full is the reason why this conveyor is modified.
Modifications are made by adding a camera that has been connected to the Raspberry Pi 4B on the conveyor, the camera
functions to take pictures of passing product objects then the image is detected by the system on the Raspberry Pi 4B so that
this conveyor machine can classify the objects produced by the molding machine. The system detects objects using the YOLOv7
algorithm. This study was carried out with three tests, namely object model detection testing, color detection testing and
program and relay output testing where 98.11% was for object model detection testing, 97.37% for color detection and 100%
for program and relay output testing. The results of this research will contribute to the development of object detection,
especially product object detection and the results of molding machines.

Key Word: Raspberry Pi 4b, ELP-USB8MP02G-MFV, object detection, YOLOV7.

. PENDAHULUAN

Konveyor adalah suatu sistem mekanik yang
mempunyai fungsi memindahkan barang dari satu

memenuhi isi bin menyebabkan operator harus
menuggu untuk dapat bekerja dikarenakan operator
mulai bekerja untuk memeriksa hasil cetakan molding

tempat ketempat yang lain[1]. beberapa jenis konveyor
yang banyak digunakan di industri antara lain, belt
conveyor, chain conveyor, screw conveyor, dan
pneumatic conveyor[2]. Sistem produksi PT.Phillips
Industries Batam telah menggunakan  mesin
konveyor.Mesin konveyor yang digunakan adalah belt
conveyor. Mesin konveyor pada PT.Philips Industries
Batam berfungsi untuk memindahkan produk hasil
mesin molding menuju bin yang telah tersedia, namun
dalam operasionalnya penulis mengamati bahwa
fungsi dari mesin konveyor ini kurang efektif hal ini
dikarenakan mesin konveyor hanya berfungsi sebagai
alat pengantar yang telah dicetak oleh mesin molding
menuju bin, lamanya waktu yang diperlukan untuk

ketika bin sudah penuh, ditambah lagi satu konveyor
hanya berfungsi untuk menyalurkan satu produk
menuju bin.

Karena permasalahan tersebut, terjadi penambahan
beberapa alat pada mesin konveyor tersebut sehingga
mesin konveyor ini memiliki beberapa penambahan
fungsi, hal ini dilakukan dengan cara menambahkan
kamera ELP-USB8MP02G-MFV yaitu sebuah kamera
vision degan 8MP,3264x2448 resolution, Sony
IMX179, 1/3.2” sensor dan 2.8-12mm varivocal
lensa[3]. Kemudian kamera tersebut dihubungkan
dengan sistem YOLO v7 yaitu merupakan versi paling
terbaru dari Algoritma Deep Learning YOLO[4].

40 | Jurnal Integrasi | Vol.17 No.1, April 2025, 40-45 | e-ISSN: 2548-9828



YOLO merupakan algoritma deep learning untuk
deteksi objek yang menggunakan pendekatan berbeda
dari algoritma lain, yaitu menerapkan sebuah jaringan
syaraf  tunggal pada  keseluruhan  citra[5].
Pengembangan dari YOLOv7 adalah Beberapa hal
pengembangan Yyang dilakukan pada penulisan
YOLOV?7 adalah pengembangan arsitektur dan bag of
freebies yang dapat dilatih. Pengembangan arsitektur
yang digunakan pada YOLOV7 adalah E-ELAN
(Extended efficient layer aggregation
networks).Alasan penulis YOLOV7 menggunakan E-
ELAN adalah karena pada saat pengembangan mereka
membutuhkan arsitektur yang efisien yaitu yang dapat
mengontrol jalur gradien yang terpanjang dan
terpendek serta jaringan dapat belajar dan berkumpul
secara efektif[6]. E-ELAN sendiri adalah kode jaringan
yang digunakan untuk memecahkan masalah yang
konvergensi dari model yang mendalam secara
bertahap yang akan memburuk pada saat menjalankan
penskalaan model[7]. Pada YOLOV7 penskalaan
model menggunakan penskalaan model majemuk yang
sesuai metode model berbasis penggabungan, hal ini
ditujukan agar system dapat dapat mempertahankan
properti yang dimiliki model pada awal perancangan
dan mempertahankan struktur yang optimal[6]. Bag of
Freebies adalah metode pelatihan yang lebih baik yang
dapat meningkatkan akurasi detektor objek tanpa
meninkatkan biaya interfensi[8]. Ada dua metode
dalam melakukan BoF(Bag of Freebies) yaitu Planned
re- parameterization model dan Coarse for auxiliary
and fine for lead assigner. Planned re- parameterization
model pada metode ini penulis YOLOV7 meggunakan
RepConv tanpa koneksi indentitas hal ini dikarenakan
RepConv telah mencapai kinerja yang baik pada VGG
namun Ketika digabungkan dengan ResNet dan
DenseNet akurasinya berkurang secara signifikan hal
ini  dikarenakan jaringan identitas RepConv
menghancurkan sisa di ResNet dan jika digabungkan
dengan DenseNet membuat Ibih banyak gradien pada
peta fitur yang berbeda[6]. Coarse for auxiliary and
fine for lead assigner adalah metode untuk memberikan
label. Pada YOLOV7 dalam memberikan label
menggunakan metode deep supervision yaitu sebuah
alternatif rute yang digunakan untuk mencapai
generalisasi mengingat data pelatihan yang terbatas
atau data dari domain yang berbeda[9].Pada konsep
deep supervision terdapat 2 label, yaitu label head dan
label assigner, label head berfungsi sebagai penentu
hasil akhir dan label assigner adalah mekanisme yang
digunakan untuk mempertimbangkan hasil prediksi
jaringan[6].

Kamera tersebut dihubungkan dengan sistem
aplikasi YOLO v7 yang dibuat menggunakan python
yaitu bahasa pemrograman interpretatif multiguna
dengan filosofi perancangan yang berfokus pada
tingkat keterbacaan kode[10]. YOLO sebagai
algoritma yang dipilih karena pendektsian yang secara
End-To-End dan gambar Full-Scene [11], [12]. Hal ini
membuat kamera dapat mendeteksi produk yang
bergerak di konveyor sehingga satu mesin konveyor

dapat mengklasifikasikan bukan hanya satu produk
tetapi beberapa produk hasil cetak mesin molding dan
pada satu konveyor ini terdapat beberapa bin jadi
ketika satu bin penuh, operator dapat memulai
pekerjaannya dalam mengecek hasil cetakan mesin
molding sembari menunggu bin yang lain penuh,
sehingga satu mesin konveyor ini dapat bekerja untuk
beberapa mesin molding dan beberapa bin dengan
hanya satu operator yang bekerja pada mesin konveyor
ini[13],[14],[15].

Il. METODE

2.1 Flowchart Sistem Pendeteksian

Flowchart dimulai dengan menghidupkan kamera
yang digunakan untuk mendeteksi objek.Setelah itu
produk pada konveyor bergerak menuju ke
kamera.Setelah produk sampai ke kemera, maka
kamera akan mulai untuk medeteksi objek.Jika produk
terdeteksi maka sistem yang telah dibuat akan mulai
menyesuaikan produk menurut data yang telah
ditraining dengan YOLO v7.Setelah itu sistem akan
mengklasifikasikan produk, jika sesuai maka sistem
akan menghitung sebagai produk benar dan
menghitung jumlahnya lalu menyimpannya kedalam
database, jika tidak maka produk akan terhitung barang
reject. Flowchart sistem dapat dilihat pada gambar 1.
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PRODUK DENGAN DATA YANG
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RELAY ON
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1
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Gambar 1.Flowchart Sistem Pendeteksian

2.2 Graphic User Interface (GUI)

Pembuatan GUI menggunakan salah satu library
pada python vyaitu PYQT5, Pembuatan GUI ini
dilakukan dengan mengunduh library PYQTS5 dan juga
Qt Designer. Qt Designer berfungsi sebagai software
design dalam pembuatan Ul (User Interface) yang akan
digunakan.Akan ada dua tombol, tombol pertama
merupakan tombol start yaitu tombol yang digunakan
untuk memulai system pendeteksian dan yang kedua
tombol Clear yang digunakan untuk menghentikan dan
menghapus data yang ada pada GUI. Pada GUI ada dua
kotak yang akan digunakan sebagai penampil gambar,
yang pertama adalah tampilan gambar sebelum
dideteksi dan yang kedua adalah tampilan gambar yang
telah terdeteksi. Pada gambar 2 merupakan tampilan
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GUL.

Gambar 2. Graphic User Interface

2.3 Konfigurasi Yolo V7

Dimulai dengan download source code YOLOv7
pada github yang dibuat oleh WongKinYiu, setelah itu
memindahkan file hasil labelling tadi kedalam folder
data pada folder YOLOvV7. Pada gambar 3 merupakan
file directory labelling YOLO.

9000000000

Gambar 3. Folder Yolo V7

Setelah itu menduplikasi file COCO dan mengubah
nama file menjadi custom_data, hal ini bertujuan untuk
menandakan file YAML yang dipakai untuk training.
Kemudian mengubah file YAML menjadi class yang
akan kita gunakan saat training serta total class dan
juga mengubah direktori dataset yang akan ditraining.
Kemudian mengubah file config untuk training,
dengan cara merubabh total class pada file YOLOv7.

Pada saat melakukan konfigurasi dilakukan
menggunakan Google Collab agar mendapatkan GPU
untuk melakukan proses konfigurasi.

Dikarenakan Mean Average Precision (mAP) telah
stabil berada diatas 95% pada epoch yang ke 100, maka
dilakukan  penghentikan dan mulai mencoba

menggunakan hasil training tersebut yang seharusnya
dilakukan sebanyak 1000 epoch. Pada gambar 4 dan 5
merupakan data training menggunakan epoch 1000 dan
hasil rata-rata presisi prediksi.

Gambar 4. Data Training epoch 1000
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Gambar 5. Data Mean Average Precision(%)

2.4 Diagram Blok Sistem

Raspberry Pi 4B sebagai mikrokontoller utama
dihubungkan dengan adaptor 5v sebagai sumber daya
untuk mikrokontroller sendiri.Sensor Omron E3Z-D81
dihubungkan pada pin GPIO16 berfungsi sebagai
pengirim signal untuk mengaktifkan kamera. Relay 1
channel digunakan sebanyak 3 buah yaitu untuk
produk 1, produk 2, dan tidak terdeteksi, masing-
masing relay dihubungkan ke GP10 24,25 dan 17. Pada
gambar 6 merupakan blok diagram sistem.

Gambar 6 Diagram Blok Sistem

I11. HASIL DAN PEMBAHASAN

Pada penelitian ini dilakukan tiga pengujian yaitu
pengujian pendeteksian model obyek, pengujian warna
obyek dan pengujian output program relay.

A. Pengujian Pendeteksian Model Obyek

Pengujian pendeteksian model objek ini dilakukan
dengan 3 model objek yaitu, model screwring,cap dan
bottle. 3 model tersebut diuji sebanyak 300 kali apabila
terdeteksi maka terhitung 1 dan jika tidak terdeteksi
maka terhitung 0. Pengujian dilakukan dengan model
objek sama namun warna berbeda dan dengan cahaya
pada area mesin molding.Pada pengujian pendeteksian
ini, nilai untuk produk screwring adalah 98,333%
,untuk produk cap bernilai 98.667% dan untuk produk
bottle adalah 97,333%. Produk bottle memiliki
presentasi yang lebih rendah dikarenakan produk bottle
memiliki kemiripan tampilan atas dengan produk cap,
dikarenakan tampilan dominan cap yang merupakan
tampilan datar dan tidak terlalu banyak kontras warna
menyebabkan ketika tampilan atas botol tidak memiliki
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kontras pada bagian dalam botol menyebabkan bottle TR
tersebut terdeteksi menjadi produk cap terutama pada
produk bottle berwarna ungu yang seperti cap ungu.
Pada gambar 7-9 merupakan tampilan GUI saat sistem
mendeteksi object screw, cap dan bottle.

DETECTICH AFP

Gambar 9 Bottle Terdeteksi

B. Pengujian Pendeteksian Warna Obyek

Pengujian pendeteksian warna obyek ini dilakukan
dengan 9 model objek yaitu, model screwring merah,
screwring ungu, screw ring putih, cap ungu, cap
merah, cap hijau, bottle merah, bottle biru dan bottle
ungu. 9 model tersebut diuji sebanyak 300 kali apabila
terdeteksi maka terhitung 1 dan jika tidak terdeteksi
maka terhitung 0. Pengujian dilakukan dengan cahaya
pada area mesin molding. Setelah dilakukan pengujian
diperoleh total rata-rata hasil pengujian pendeteksian
warna objek adalah 97,3690078% dimana 99.667%
pada screwring merah, 96% screwring putih,94%
screwring ungu, 100%untuk cap ungu,98.667% untuk
cap hijau muda,94.333% untuk cap merah, 99,333%
untuk bottle biru dan 96,321 % untuk bottle
ungu.Adapun dari hasil pengujian ini produk dengan
tingkat keberhasilan paling tinggi adalah cap ungu, ini
dikarenakan gradasi warna antar kontur tidak terlalu
berbeda signifikan dan adapun yang paling rendah
adalah screwring ungu.hal ini dikarenakan screwring
ungu memiliki bahan yg memantulkan cahaya
sehingga tampilan screwring ini tampak seperti
screwring putih. Pada gambar 10 dan 11 merupakan
tampilan GUI saat mendeteksi warna.

Gambar 8 Cap Terdeteksi

Gambar 10 Pendeteksian Cap Ungu
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DETECTION APP

Gambar 11 Pendeteksian Screwring Ungu

C. Pengujian Output Program dan Relay
Pengujian ini dilakukan untuk menguji apakah relay
hidup sesuai dengan posisi produk yang dipilih, jika
produk yang dipilih ada pada produk 1 dan produk 1
terdeteksi maka relay 1 akan menyala , jika produk
dipilih ada pada produk 2 dan produk 2 terdeteksi maka
relay 2 akan menyala dan jika produk tidak terdeteksi
atau produk terdeteksi tetapi tidak di pilih maka relay
3 akan menyala.Pengujian dilakukan dengan dengan 9
model objek yaitu, model screwring merah, screwring
ungu, screw ring putih, cap ungu, cap merah, cap
hijau, bottle merah, bottle biru dan bottle ungu. 9
model tersebut diuji sebanyak 300 kali apabila relay
sesuai maka terhitung 1 dan jika tidak terdeteksi maka
terhitung 0. Pada pengujian ini hasil dari tingkat
keberhasilan adalah 100%, ini dikarenakan program
pada relay ada posisi yang tidak memungkinkan relay
untuk tertukar ataupun relay salah pada menyalakan ,
seperti pada gambar 39,40 dan 41, relay akan hidup
sesuai dengan perintah nya masing-masing sesuai
kondisi pada aplikasi dan tidak mungkin tertukar.
Setelah produk terdeteksi maka hasil deteksi tersebut
akan langsung masuk ke dalam database. Pada gambar
12 — 14 merupakan kondisi relay saat kamera
mendeteksi object. Serta, gambar 15 merupakan
tampilan data yang dikirimkan ke database.

Gambar 12 Relay 1 Aktif

Gambar 14 Relay 3 Aktif
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IV. KESIMPULAN

Kesimpulan dari penelitian ini adalah penggunaan
YOLOV?7 dapat digunakan untuk mendeteksi obyek
hasil produk mesin molding. Kesimpulan dibuktikan
dengan melakukan tiga pengujian yaitu dengan
pengujian pendeteksian model obyek,pengujian warna
obyek dan pengujian output program dengan relay
dimana hasil pengujian model objek memiliki rata-rata
tingkat keberhasilan 98,11% dari total pengujian 300
kali untuk satu model objek,pengujian warna objek
memiliki rata-rata tingkat keberhasilan 97,37% dari
total 300 kali pengujian dari satu model objek dan satu
warna dan pengujian output program dan relay
memiliki tingkat keberhasilan 100% dari 300 kali
pengujian model objek dan satu warna yang
menyertakan 3 relay dimana 150 pengujian pertama
adalah relay 1 jika terdeteksi, 150 pengujian kedua
adalah relay 2 jika terdeteksi dan jika tidak terdeteksi
maka akan mengaktifkan relay 3. Namun Penelitian ini
belum dilakukan pengujian terhadap waktu, oleh
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karena itu dimasa mendatang pengujian terhadap
waktu pemroresan harus dilakukan, hal ini dilakukan
agar pemroresan dapat berjalan secara maksimal.
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