BAB V
PENUTUP

V.1 Kesimpulan

Penelitian ini berhasil merancang sistem PoleArm 1-DOF berbasis multi-scanning
untuk pemindaian barcode buku di perpustakaan secara otomatis dan presisi. Sistem
menggabungkan lengan robot vertikal dengan motor stepper NEMA 23, kontrol
bang-bang, serta limit switch sebagai batas gerak. Deteksi barcode dilakukan secara
real-time menggunakan OpenCV dan Pyzbar, dengan dukungan dua kamera
(Logitech C270 dan Brio 4K) yang mampu membaca lebih dari satu barcode
sekaligus. Pengujian menunjukkan jarak optimal deteksi berada pada 25-30 cm
dengan akurasi tinggi. Sistem dikendalikan melalui ROS 2 Humble dan dilengkapi
antarmuka Ul Python yang memudahkan pengguna. Hasilnya membuktikan sistem
ini efektif meningkatkan efisiensi inventarisasi buku dan layak dijadikan prototipe

otomatisasi perpustakaan.

V.2Saran

Penulis memberikan beberapa saran yang diharapkan akan digunakan dalam
pengembangan sistem di masa mendatang. Agar kualitas deteksi barcode tetap
terjaga, sangat disarankan untuk menggunakan kamera dengan spesifikasi lebih
tinggi atau kamera industri dengan fitur autofocus yang lebih cepat. Di sisi
perangkat lunak, algoritma pemicu gerakan PoleArm dapat dioptimalkan lagi untuk
menyesuaikan jeda waktu deteksi sesuai kebutuhan, yang menghasilkan proses
pemindaian yang lebih cepat dan efisien. Ke depannya, akan lebih menguntungkan
jika sistem ini dapat terintegrasi langsung dengan database manajemen
perpustakaan sehingga data hasil pemindaian dapat dicatat secara otomatis tanpa
perlu memasukkan input manual. Terakhir, kita dapat mempertimbangkan
pengembangan mekanik Polearm yang memiliki derajat kebebasan yang lebih
besar. Ini akan membuat cakupan pemindaian lebih luas dan lebih fleksibel untuk

digunakan dalam berbagai kondisi rak buku.
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LAMPIRAN

Lampiran 1 Hasil Integrasi Mekanik Polearm Tampak Depan.
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Lampiran 2 Hasil Integrasi Mekanik Polearm, Tampak Belakang.
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Lampiran 3 Hasil Integrasi Elektrik Polearm.
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Lampiran 4 Percobaan Multi-barcode tiga buku

Barcode Scanner Cam 2
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Lampiran 5 Hasil Integrasi Dashboard Polearm

Barcode Detection HMI Dashboard (ROS 2 Connected) = =
Dashboard Performance Graphs
”N ) )
'<>| pulman Polearm Barcode Detection Camera Status: (@ Cameral @ cCameraz @cCamera3  Active Detector: Camera2
Overall Metrics Last Detected Barcode

Total Barcodes: 12

Barcodes Camer: 2240146101

Camera 2: 12
Camera 3: o

Current FPS:

TR 0.0 Timestamp: 2025-07-13 04:13:37 Duration (s): 0.07

Camera 2: 0.0

e " SR DEten SRREN ESY “

Barcode Detection History

Barcode Series mestamp Duration (s) Camera Source FPS
2240146101 2025-07-13 04:13:37 0.07 Camera 2 14.7
2240141101 2025-07-13 04:13:37 0.07 Camera 2 14.7
2240111101 2025-07-13 04:13:37 0.07 Camera 2 147
2240110101 2025-07-13 04:13:30 0.07 Camera 2 142
2240083101 2025-07-13 04:13:30 0.07 Camera 2 14.2
2240081101 2025-07-13 04:13:30 0.07 Camera 2 14.2
2240078101 2025-07-13 04:13:21 0.07 Camera 2 147
2240108101 2025-07-13 04:13:21 0.07 Camera 2 147
2240089101 2025-07-13 04:13:20 0.07 Camera 2 14.2
2240113101 2025-07-13 04:13:20 0.07 Camera 2 14.2
2240068101 2025-07-13 04:13:20 0.07 Camera 2 14.2

SUCCESS: Barcode '2240146101' detected!




Lampiran 6 Datasheet Motor S

tepper Nema 23

HIGH TORQUE HYBRID STEPPING MOTOR SPECIFICATIONS

General specifications Electrical specifications
Step Argle (] 1.8 sated Volrage (V) 1.2
| Temperature Rise (U) 50 M (rated omrent. J phass o) | Rated Qurrent (A) 24
Anbient Temperature (T) =30~ 450 Resigtance Per Phase (208 0) | 113
Hunber of Fhace 2 Inductance Por Phase (£ 203 md) | 3.6
Insularion Fesistance MO) 100 Min (S00VIC) Holding Torgue (N.omi 183
Insulation Class Clazs B Weighr (Hg) 1.05
Max.radial force (M) 75 (20mm from the flange)
Max.avial ferce (N) 15
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