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 Perancangan Sistem Real-Time Tracking dan Evaluasi Akurasi Pergerakan Mesin 
CNC Menggunakan Computer Vision 

Wahyu Dwi Alfianto 
 
 
 

ABSTRAK 
 
Penelitian ini bertujuan untuk merancang dan mengimplementasikan sistem kontrol 
mesin CNC Router berbasis visi komputer menggunakan Raspberry Pi 4 serta 
menganalisa pengaruh pemeliharaan dengan pelumasan mekanis terhadap akurasi 
koordinat. Dalam industri manufaktur, presisi gerak merupakan faktor yang 
penting, namun sering terhambat oleh gesekan mekanis pada jalur laju. Sistem yang 
dikembangkan menggunakan kamera sebagai sensor posisi aktual dan Library 
OpenCV untuk pengolahan citra digital guna melacak pergerakan alat potong. 
Pengujian dilakukan dengan menjalankan empat pola geometri (segitiga, 
segiempat, segilima, dan segidelapan) dalam dua kondisi, yaitu sebelum dan 
sesudah pemberian pelumas tipe "SINGER". Hasil penelitian menunjukkan bahwa 
pada kondisi kering (sebelum pelumasan), rata-rata error berkisar antara 0,265 mm 
hingga 0,333 mm dengan tingkat akurasi rata-rata sebesar 84.28%. Setelah 
pemberian pelumas, terjadi penurunan penyimpangan error yang signifikan di 
bawah ambang batas toleransi 0,1 mm, yang artinya hal tersebut meningkatkan 
akurasi rata-rata sistem menjadi 97,88%. Hal ini membuktikan bahwa integrasi 
antara kontrol visi digital dan pemeliharaan mekanis yang tepat sangat efektif dalam 
meningkatkan performa dan presisi mesin CNC. 
 
Kata Kunci: CNC Router, Visi Komputer, OpenCV, Raspberry Pi, Akurasi, 
Pelumas Singer. 
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 Real-Time Tracking System Design and CNC Machine Movement Accuracy 
Evaluation Using Computer Vision 

Wahyu Dwi Alfianto 
 
 
 

ABSTRACT 
 
This research aims to design and implement a computer vision-based CNC Router 
control system using Raspberry Pi 4 and analyze the influence of mechanical 
maintenance through lubrication on coordinate accuracy. In the manufacturing 
industry, movement precision is a vital factor, yet it is often hindered by mechanical 
friction on the guide rails. The developed system utilizes a camera as an actual 
position sensor and the OpenCV library for digital image processing to track the 
tool's movement. Testing was conducted by executing four geometric patterns 
(triangle, square, pentagon, and octagon) under two conditions: before and after 
the application of "SINGER" type lubricant. The results showed that in dry 
conditions (before lubrication), the average error ranged from 0.265 mm to 0.333 
mm with an average accuracy rate of 84.28%. After lubrication, there was a 
significant decrease in error deviation below the tolerance threshold of 0.1 mm, 
which increased the system's average accuracy to 97.88%. This proves that the 
integration of digital vision control and proper mechanical maintenance is highly 
effective in enhancing the performance and precision of CNC machines. 
 
Keywords: CNC Router, Computer Vision, OpenCV, Raspberry Pi, Accuracy, Singer 
Lubricant. 
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