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ABSTRAK 

 

ANALISIS PERGERAKAN ARM ROBOT SEBAGAI ALAT 

PEMILAH BUAH TOMAT BERDASARKAN CITRA WARNA 

(RGB) MENGGUNAKAN SENSOR PIXY CMUCAM5 

 

Devi Permatasari : Dibimbing oleh Ir. Pola Risma, M.T dan Dewi Permata Sari, 

S.T., M.Kom. 

 

Tomat dalam klasifikasi botani termasuk kategori buah-buahan, 

dimasyarakat Indonesia kebutuhan akan buah tomat sangat lah banyak, 

permasalahan yang timbul dalam bidang pertanian Indonesia ialah masih banyak 

pemilahan hasil panen menggunakan tenaga manusia sehingga kerap kali 

mengalami kekeliruhan dalam tingkat kematangan maupun kualitas buah tomat itu 

sendiri, maka dari itu saya membuat dan meneliti alat pemilah buah tomat, agar 

dapat menjadi referensi bagi para petani maupun masyarakat luas untuk 

mengembangkan alat ini menuju smart farming 4.0 serta tujuan lain saya ialah 

sebagai salah satu syarat kelengkapan kelulusan di politeknik negeri sriwijaya. 

 Alat pemilah buah tomat terdiri dari beberapa komponen utama yang 

meliputi; Arm robot sebagai pengganti lengan serta jari manusia untuk 

memindahkan buah tomat dari satu tempat ketempat lainnya, Sensor Pixy 

Cmucam5 sebagai pengganti mata manusia untuk mendeteksi tingkat kematangan 

buah tomat berdasarkan warna dan Mikrokontroller sebagai pengganti otak 

manusia yang memberikan respon ke komponen lain agar proses pemilahan 

berjalan sesuai dengan yang diinginkan. 

 Hal khusus yang dibahas pada laporan tugas akhir ini ialah pengolahan 

citra oleh pixy cmucam5, yang terbagi menjadi 3 tahapan saat sensor mendeteksi 

objek maka sistem akan membaca nilai RGB dari citra yang ditangkap, lalu 

memproses nya menjadi citra HSV untuk memperoleh nilai derajat dan tingkatan 

persen warna pada objek yang dideteksi. 
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Hasil citra HSV yang diperoleh diubah ke citra Biner yang berfungsi untuk 

mengurangi noise dan menghilangkan benda lain yang bukan sasaran objek, citra 

biner menyimpan tiap piksel dalam bit tunggal dengan mengubahnya menjadi 

warna hitam bernilai 0 dan putih bernilai 1.  

 Saat data pengolahan citra diperoleh, kemudian data tersebut akan dikirim 

ke Arduino untuk dihubungkan pada Arm robot menjadi gerakan mekanik yang 

memindahkan objek sesuai dengan tingkat kematangan nya. Gerakan pada setiap 

joint arm robot menggunakan metode forward kinematic, dengan memasukkan 

sudut yang telah ditentukan dan menghasilkan nilai x,y,z. Data diperoleh melalui 

proses perhitungan matriks serta data dari sistem itu sendiri. 

 

Kata Kunci : Arm Robot dan Pixy Cmucam5. 
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ABSTRAK 

 

MOVEMENT ANALYSIS OF ARM ROBOT AS A TOMATO 

FRUIT SORTING TOOL BASED ON COLOR IMAGE (RGB)  

USING PIXY SENSOR CMUCAM5 

 

Devi Permatasari : Supervised by Ir. Pola Risma, M.T and Dewi Permata Sari, 

S.T., M.Kom. 

 

Tomatoes in the botanical classification are included in the category of 

fruits, in Indonesian society the need for tomatoes is very large, the problems that 

arise in the Indonesian agricultural sector are that there are still a lot of sorting of 

crops using human power so that they often experience confusion in the level of 

maturity and quality of the tomatoes themselves. , therefore I created and 

researched a tomato sorting tool, so that it can be a reference for farmers and the 

wider community to develop this tool towards smart farming 4.0 and my other 

goal is as one of the requirements for completing graduation at the Sriwijaya State 

Polytechnic. 

Tomato fruit sorter consists of several main components which include; 

Robotic arm as a substitute for human arms and fingers to move tomatoes from 

one place to another, Pixy Cmucam5 Sensor as a substitute for human eyes to 

detect the level of ripeness of tomatoes based on color and Microcontroller as a 

substitute for the human brain that responds to other components so that the 

sorting process runs accordingly with what you want. 

The special thing discussed in this final report is image processing by pixy 

cmucam5, which is divided into 3 stages when the sensor detects an object, the 

system will read the RGB value of the captured image, then process it into an 

HSV image to obtain the degree value and color percent level. on the detected 

object, the obtained HSV image is converted to a binary image which serves to 

reduce noise and eliminate other objects that are not the object's target. 
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The binary image stores each pixel in a single bit by converting it to black 

with a value of 0 and white with a value of 1, 

When image processing data is obtained, then the data will be sent to 

Arduino to be connected to the Arm robot into mechanical movements that move 

objects according to their maturity level. The movement of each joint arm of the 

robot uses the forward kinematic method, by entering a predetermined angle and 

producing x,y,z values. Data obtained through the matrix calculation process as 

well as data from the system itself. 

 

Keywords : Arm Robot dan Pixy Cmucam5. 
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