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Tomato Fruit According to Fruit Color 
 
 
 
 

GATOT PRASETYO / 09030581519010 

 

Abstract 
 

 

The development of the rapidly developing world of technology, one of them is 
the world of robotics, the use of this robot is very useful especially to replace the 
monotonous type of work in a long time span, requires precision, this research 
develops a wheeled robot motion control system to detect black paths. The robot 
is designed to be able to recognize black path objects using a photorefector sensor. 
Therefore the author took the initiative to make a study where this robot can be 
used to detect ripeness in tomatoes. 
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Abstrak 

 

Perkembangan dunia teknologi berkembang pesat salah satunya dunia 
robotik, penggunaan robot ini sangat berguna terutama untuk menggantikan jenis 
pekerjaan yang monoton dalam jangkau waktu lama, membutuhkan ketelitian, 
Penelitian ini menggembangkan sistem pengendalian gerakan robot beroda untuk 
mendeteksi jalur berwarna hitam. Robot di rancang untuk dapat mengenali obyek 
jalur hitam menggunakan sensor fotoreflektor. Oleh sebab itu penulis berinisiatif 
untuk membuat suatu penelitian dimana robot ini dapat digunakan untuk 
mendeteksi kematangan pada buah tomat.  

.  
Kata Kunci: Tomat, Robot, Sensor, fotoreflektor. 
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BAB I 

 

PENDAHULUAN 
 

 

1.1 LatarBelakang 

 

Perkembangan dunia teknologi berkembang sangat pesat salah satunya 

dunia robotik robot merupakan mesin yang dapat dirancang untuk menggantikan 

peran manusia dalam melakukan berbagai pekerjaan. Penggunaan robot ini sangat 

berguna terutama untuk menggantikan jenis pekerjaan yang monoton dalam 

jangka lama, membutuhkan ketelitian, atau pekerjaan pada lingkungan [1]. 

Penelitian ini mengembangkan sistem pengendalian gerakan robot beroda untuk 

mendeksi jalur berwarna hitam. Robot dirancang untuk dapat diperintahkan 

mengenali obyek jalur hitam menggunakan sensor fotoreflektor. 

 

Robot bergerak otonom adalah jenis robot pintar yang mempunyai 

kemampuan untuk membuat keputusan sendiri, mempunyai sistem kendali dan 

catu daya yang terintegrasi.Tujuan utama dibuatnya robot otonom ini adalah untuk 

mengurangi campur tangan manusia sehingga robot bisa bergerak leluasa pada 

lingkungan yang diinginkan. Robot jenis ini dapat melakukan tugas fisik, baik 

menggunakan pengawasan dan kontrol manusia, ataupun menggunakan program 

yang didefinisikan sebagai kecerdasan buatan. Salah satu issue dari robot 

bergerak otonom adalah pengembangan sistem navigasi dan penjelajahan [1]. 

Salah satu jenis robot autonomos yaitu robot pengikut garis line tracking yang 

dilengkapi dengan sensor infra merah sebagai pendeteksi jalur hitam putih. 

 

Tomat Lycopersicum esculentum adalah tumbuhan dari keluarga 

Solanacease, tumbuhan asli Amerika Tengah dan Selatan, dari Meksiko sampai 

 

1 
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Peru. Kata “tomat” berasal dari kata dalam bahasa Nauhat, dimana 

tomat merupakan keluarga dekat dari kentang [2]. 

 

Berdasarkan uraian diatas, maka dalam tugas akhir ini, dengan segala 

 

pertimbangan penulis mengambil judul Rancang Bangun Robot Beroda 

 

Pendeteksi Kematangan Menggunakan Webcam pada Buah Tomat 

 

Berdasarkan Warna Buah . 
 
 
 
 

1.2 Tujuan 

 

Adapun tujuan yang ingin dicapai dari pembuatan Tugas Akhir ini adalah 

untuk membuat perangkat keras prototype robot pendeteksi kematangan buah 

tomat dengan spesifikasi robot mobile line follower menggunakan sensor 

fotoreflektor sebagai sensor jalan, dan sensor jarak bertujuan untuk mendeteksi 

pohon tomat , yang hasilnya akan ditampilkan secara visual. 

 

 

1.3 Manfaat 

 

Adapun manfaat dari pembuatan tugas akhir ini adalah sebagai berikut, 

 

1. Dapat mengkombinasikan metode pengolahan citra untuk mendeteksi 

kematangan buah tomat dan mobile robot sederhana untuk mendeteksi 

lokasi pohon tomat, 

 
2. Dapat menghasilkan suatu prototype robot mobile line follower 

menggunakan fotoreflektor sebagai sensor hitam putih dan sensor jarak 

sebagai pendeteksi area pohon tomat. 
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1.4 Batasan masalah 

 

Agar pembahasan lebih terarah, maka penulis membuat batasan dari 

permasalahan ini yaitu pembuatan perangkat keras alat atau rancang bangun 

prototype robot mobile pendeteksi kematangan buah tomat adalah 

 

1. Robot mobile menggunakan roda sebagai pengerak yang merupakan robot 

line follower yang dapat mendeteksi lokasi pohon tomat, dan 

mengirimkannya data lokasinya secara wireless Bluetooth. 

 
2. Data lokasi pohon tomat yang dikirmkan, merupakan data perhitungan 

pencacah counter, dari 1 sampai dengan seterusnya. 

 
3. Menggunakan komunikasi Bluetooth secara wireless. 

 
4. Bentuk track line atau area jalan robot garis hitam lurus. 

 

 

1.5 Metode Penelitian 

 

1. Metode Literatur 

 

Merupakan metode referensi kepustakaan yang digunakan dalam mengkaji 

masalah yang ada, seperti mengumpulkan data dari buku, jurnal, dan 

internet. 

 
2. Metode Konsultasi 

 

Merupakan metode konsultasi atau tanya jawab dengan dosen pembimbing 

sehingga penulis mendapatkan masukan yang berarti untuk kesempurnaan 

dalam penulisan laporan akhir ini. 

 
3. Metode Observasi 

 

Dalam metode ini penulis mengadakan pengamatan terhadap objek 

yang diperoleh pada saat pengerjaan alat dan pengujian alat. 
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4. Metode Eksperimen 

 

Merupakan metode yang mengadakan eksperimen atau uji coba terhadap 

alat yang akan dibuat berupa software atau perancangan hardware dari 

alat tersebut. 

 
1.6 Sistematika Penulisan 

 

Agar pembahasan laporan ini dapat memberikan gambaran yang sesuai 

dengan tujuan,maka penulis membuat sistematika penulisan laporan Tugas Akhir 

yang terdiri V bab,dengan masing-masing bab adalah sebagai berikut. 

 

BAB I PENDAHULUAN 

 

Berisi latar belakang pemilihan judul, tujuan, manfaat, batasan masalah 

,metodologi penelitian yang digunakan dan sistematika penulisan. 

 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA 

 

Berisi tentang semua landasan teori yang berhubungan dan mendukung 

dengan alat yang akan dibuat antara lain teori mikrokontroler, kamera, sensor 

fotoreflektor, sensor jarak, komunikasi serial, motor dc, driver motor dc, bahasa 

pemrograman C. 

 

BAB III PERANCANGAN DAN PEMBUATAN ALAT 

 

Berisi tentang analisa perancangan yang meliputi sistem perangkat keras 

dan perangkat lunak, beserta track yang dipakai. 

 

BAB IV PEMBAHASAN 

 

Berisi tentang kumpulan informasi dan pengujian sistem yang meliputi 

pengujian perangkat keras dan pengujian perangkat lunak. 
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BAB V KESIMPULAN DAN SARAN 

 

Berisi  kesimpulan  dari  hasil  pengujian  yang  didapat  dan  saran-saran  untuk 

 

pengembangan lebih lanjut. 
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