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ABSTRAK 

APLIKASI ARTIFICIAL INTELLIGENT UNTUK OPTIMASI KENDALI ROBOT PEMETIK BUAH 

Karya tulis ilmiah berupa tugas akhir, 28, Juli, 2019 

Nyimas Amylia Jasmin Caroline; dibimbing oleh Ir.A.Rahman dan Yurni Oktarina 

Aplication Of Artificial Intelligent For Harvesting Fruit Robot Optimation Control 

XV + 56 halaman, tabel, gambar, lampiran 

Indonesia sebagai negara agraris yang diiringi dengan perkembangan teknologi 

pertanian yang pesat membutuhkan sistem kerja yang dapat melakukan sebuah 

proses secara detail, cepat dan tepat. Terdapat sebuah robot yang dirancang untuk 

melakukan tugas dibidang pertanian disebut sebagai robot pertanian atau yang 

biasa dikenal sebagai robot bioproduksi. Robot bioproduksi yang biasanya 

digunakan berjenis arm robot manipulator. Pada penelitian ini, merancang arm 

robot manipulator untuk memetik buah tomat berwarna kemerahan dan orange 

kemerahan. metode yang digunakan untuk mengidentifikasi buah tomat adalah 

metode image processing sebagai indra penglihat dan neural network sebagai 

“otak” untuk menarik keputusan sehingga dapat mengoptimalkan kerja dari 

pergerakan arm robot. Presentase tingkat keberhasilan pemetikan buah tomat 

berwarna sebesar 83% lebih baik dibandingkan dengan buah tomat berwarna 

orange kemerahan yang hanya 78%. Rata-rata waktu yang diperlukan arm robot 

untuk mendeteksi buah tomat kemerahan hingga memetiknya adalah selama 6,66 

detik, untuk tomat berwarna orange kemerahan selama 7,57 detik. Sedangkan 

rata-rata waktu yang diperlukan arm robot untuk mendeteksi buah, memetiknya 

hingga kembali ke posisi standby untuk tomat kemerahan adalah selama 12,8 

detik dan untuk tomat orange kemerahan adalah selama 12,86 detik.  

 

Kata Kunci: bioproduksi, arm robot, harvesting robot, image processing, neural 

network 



 
 

ABSTRACT 

APLIKASI ARTIFICIAL INTELLIGENT UNTUK OPTIMASI KENDALI ROBOT PEMETIK BUAH 

Scientific Paper in the Form of Final Project, 28, Juli, 2019 

Nyimas Amylia Jasmin Caroline; Supervised by  Ir.A.Rahman and Yurni Oktarina 

Aplication Of Artificial Intelligent For Harvesting Fruit Robot Optimation Control 

XV + 56 pages, table, pictures, attachment 

Indonesia as an agricultural country accompanied by the rapid development of 

agricultural technology requires a work system that can carry out a process in 

detail, quickly and precisely. There is a robot that is designed to carry out tasks in 

agriculture called agricultural robots or commonly known as bioproduction 

robots. Bioproduction robots that are usually used are manifold robotic arm 

manipulators. In this study, designed an arm robot manipulator to pick reddish 

tomatoes and reddish orange. the method used to identify tomatoes is the method 

of image processing as a sense of sight and a neural network as a "brain" to attract 

decisions so as to optimize the work of the arm robot movement. The percentage 

of success of picking colored tomatoes is 83% better than reddish orange tomatoes 

which is only 78%. The average time needed by the arm robot to detect reddish 

tomatoes to pick them is 6.66 seconds, for reddish orange tomatoes for 7.57 

seconds. While the average time needed for the robot arm to detect fruit, picking it 

up to return to standby position for reddish tomatoes is for 12.8 seconds and for 

reddish orange tomatoes for 12.86 seconds. 

 

Kata Kunci: bioproduksi, arm robot, harvesting robot, image processing, neural 

network 
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