TUGAS AKHIR

KENDALI PERGERAKAN MOBILE MANIPULATOR
PEMETIK STROBERI DENGAN IMAGE
PROCESSING

Diajukan Sebagai Salah Satu Syarat Untuk Mendapatkan Gelar
Sarjana Terapan pada Program Studi Teknik Elektro
Politeknik Negeri Sriwijaya

OLEH:
DESTRY ZUMAR SASTIANI
061840341354

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA
PALEMBANG
2022



HALAMAN PENGESAHAN
TUGAS AKHIR

KENDALI PERGERAKAN MOBILE MANIPULATOR
PEMETIK STROBERI DENGAN IMAGE PROCESSING

Diajukan Sebagai Salah Satu Syaraf Untuk Mendapatkan Gelar Sarjana
Terapan Program Studi Teknik Elektro

Olch:
DESTRY ZUMAR SASTIANI
061840341354
Palenibang, Agus(us 2022

Menyetujui,
Pembimbing I . Pem ing IT
Dr. RD. Kusumatto, S.T., M.M | Dr.Eng na Dewi, S.T.. M.Eng
NIP. 19660311 199203 1 004 NIP. 19771125 200003 2 001

Mengetahui,
Ketua Jurusan Koordinator Program Studi
Teknik Elektro Sarjana Terapan Teknik Elektro

- Masayu Anisah, S.T., M.T.
NIP. 19650129 199103 1 002 ' NIP. 19701228 199302 2 001

ii



HALAMAN PERNYATAAN ORISINALITAS

Yang bertanda tangan dibawabh ini:

Nama : Destty Zumar Sastiani

NIM : 0618 4034 1354

Judul : Kendali Pergerakkan Mobile Manipulator Pemetik Stroberi

dengan Image Processing

Menyatakan bahwa laporan tugas akhir saya merupakan hasil karya sendiri
didampingi tim pembimbing I dan pembimbing II dan bukan hasil
penjiplakan/plagiat. Apabila ditemukan unsur penjiplakan/plagiat dalam laporan
tugas akhir ini, maka saya bersedia menerima sanksi akademik dari Politeknik
Negeri Sriwijaya sesuai aturan yang berlaku.

Demikian, pernyataan ini saya buat dalam keaadan sadar dan tanpa ada

paksaan dari siapapun.

Palembang, Juli 2022

Destry(Zumar Sastiani
NIM. 061840341354

iii



HALAMAN PERNYATAAN PERSETUJUAN RE - PUBLIKASI

Yang bertanda tangan dibawah ini:

Nama : Destry Zumar Sastiani

NIM : 0618 4034 1354

Judul : Kendali Pergerakkan Mobile Manipulator Pemetik Stroberi
dengan Image Processing

Memberikan izin kepada Pembimbing Tugas Akhir dan Politeknik Negeri
Sriwijaya untuk memublikasikan hasil penelitian saya untuk kepentingan akademik
apabila dalam waktu 1 (satu) tahun saya tidak memublikasikan karya penelitian
saya. Dalam kasus ini saya setuju untuk menempatkan Pembimbing Tugas Akhir
sebagai penulis korespondensi (Corresponding author).

Demikian, pernyataan ini saya buat dalam keaadan sadar dan tanpa ada

paksaan dari siapapun.

Palembang, Juli 2022

Destry Zumar Sastiani
NIM. 061840341354

iv



MOTTO DAN PERSEMBAHAN

MOTTO

“Manganggap pemahaman berarti kebahagian dan menganggap

pengetahuan adalah prasyarat untuk bertahan hidup”

-Cosmos, Carl Sagan-

PERSEMBAHAN

Tugas Akhir ini ku persembahkan untuk:

Allah SWT atas segala berkah, pertolongan dan kemudahan dalam segala
urusan serta karuma-Nya dan kepada Nabi Besar Muhammad SAW sebagai
suri tauladan ku di muka bumi ini.

Kedua Orang Tua saya, mama (Agustini) dan papa (Suardi) serta Kedua
Ayuk Saya (Eka Zumar Sastiani dan Dwi Rohma Zumar Sastiani) yang selalu
mendukung, memberikan do’a, dan semangat tanpa pamrih.

Kedua dosen pembimbing saya, Pembimbing I (Bapak Dr.RD.Kusumanto,
S.T., M.M) dan Pembimbing IT (Ibu Dr.Eng Tresna Dewi, S.T., M.Eng) yang
telah menuntun, memberikan arahan dan membantu proses penelitian
hingga terselesaikannya Tugas Akhir ini.

Diri saya sendiri yang telah berusaha dan melawan rasa malas.

Teman - Teman Satu Angkatan Mekatronika DIV 2018 yang telah bekerja
sama dan saling support

Kepada keluarga, saudara, teman, serta orang terdekat yang tanpa pamrih
selalu membantu dan mendukung proses penelitian hingga Tugas Akhir ini
dapat terselesaikan.



ABSTRAK

KENDALI PERGERAKAN MOBILE MANIPULATOR PEMETIK STROBERI
DENGAN IMAGE PROCESSING

Karya tulis ilmiah berupa Tugas Akhir, juli 2022

Destry Zumar Sastiani; dibimbing oleh Dr. RD. Kusumanto, S.T., M.M. dan Dr.Eng
Tresna Dewi S.T., M.Eng

65 halaman, 43 gambar, 15 tabel, lampiran

Perkembangan teknologi dapat mendukung dan mendorong kegiatan tenaga
kerja manusia. Salah satunya adalah teknologi di bidang rekayasa robot. Teknologi
robot dirasa mampu untuk membantu mengoptimalkan berbagai lini kehidupan
manusia, tak terkecuali sektor pertanian. Sektor pertanian dapat ditingkatkan
melalui pemanfaatan teknologi dengan menerapkan sistem pertanian berbasis
robot. Efisiensi dari robot pertanian ini dapat mengurangi pengeluaran biaya
pekerja. Mempertimbangkan manfaat ekonomi, biaya panen yang tinggi telah
menjadikan robot pemanen sebagai fokus penelitian. Untuk itu penulis merancang
sebuah mobile manipulator yang dapat membantu tugas petani dalam proses
memanen buah stroberi secara otomatis. Untuk dapat mendeteksi buah yang siap
panen sistem akan mengambil gambar dengan menggunakan kamera Raspberry Pi
sebagai sistem penglihatan dengan menangkap visual berupa spektrum warna buah
stroberi dengan memanfaatkan metode image processing. Selain itu pada bagian
end effector dirancang menyerupai sistem gunting yang berfungsi untuk memotong

tangkai buah.

Kata Kunci: Robot pertanian, Mobile manipulator, Image processing,
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ABSTRACT

MOTION CONTROL OF MOBILE MANIPULATOR APPLIED AS A
STRAWBERRY HARVESTING ROBOT USING IMAGE PROCESSING

Scientific paper of a final project, july 2022

Destry Zumar Sastiani; guided by Dr. RD. Kusumanto, S.T., M.M. dan Dr.Eng
Tresna Dewi S.T., M.Eng

65 pages, 43 pictures, 15 tables, attachments

Technological developments can support and encourage human labor
activities. One of them is technology in the field of robot engineering. Robot
technology is considered capable of helping to optimize various lines of human life,
including the agricultural sector. The agricultural sector can be improved through
the use of technology by implementing a robot-based agricultural system. The
efficiency of these agricultural robots can reduce the cost expenditure of workers.
Considering the economic benefits, the high cost of harvesting has made harvester
robots the focus of research. For this reason, the author designed a mobile
manipulator that can help farmers' tasks in the process of harvesting strawberries
automatically. To be able to detect fruits that are ready to harvest, the system will
take pictures using the Raspberry Pi camera as a vision system by capturing visuals
in the form of a spectrum of strawberry color by utilizing the image processing
method. In addition, the end effector is designed to resemble a scissor system that

functions to cut fruit stalks.

Keywords: Agricultural robot, Mobile manipulator, Image processing
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