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ABSTRAK 

RANCANG BANGUN SISTEM PEMISAH TOMAT (SOLANUM 

LYCOPERSICUM) BERDASARKAN TINGKAT KEMATANGAN 

BERBASIS IMAGE PROCESSING 

 

Alysa Shalshabil Putri Mayari 

Teknologi Rekayasa Otomasi, Sekolah Vokasi, Universitas Diponegoro 

 

Tomat menjadi bahan makanan yang penting dari hasil komoditas pertanian. 

Setelah musim panen, umumnya petani memilah hasil panen tomat yang akan 

didistribusikan dengan tenaga manual, yang bisa saja mempengaruhi efisiensi dan 

efektivitas. Bidang pertanian sudah banyak mengadopsi metode pengolahan citra 

terutama dalam proses sortasi. Salah satu macam identifikasi yang dapat 

menentukan layak atau tidak, bagus atau tidaknya suatu objek adalah dengan warna. 

Dalam pembuatan alat ini proses yang dibutuhkan yaitu menggunakan sensor 

kamera yang berfungsi mendeteksi kualitas kematangan dari buah tomat yang 

ditampilkan pada fitur image processing. Kualitas kematangan diklasifikasikan 

menjadi 2 yaitu good dan not good. Klasifikasi dilakukan dengan cara 

menghasilkan tingkat persen kesamaan gambar yang dideteksi dengan tiap 

klasifikasi pada model yang menjadi sampel. Dengan pembuatan alat ini didapatkan 

proses sortasi tomat dengan tingkat ketilitian sebesar 84,44%. Hasil tingkat 

ketelitian alat ini dipengaruhi karena adanya cahaya yang berbeda pada saat 

pembacaan deteksi pada image processing. 

 

 

Kata Kunci: Tomat, Image Processing, Sortasi, Tingkat Kematangan  
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ABSTRACT 

DESIGN A TOMATO SORTING SYSTEM BASED ON MATURITY LEVEL 

BASED ON IMAGE PROCESSING 

 

Alysa Shalshabil Putri Mayari 

automation Engineering Technology, Vocational College, Universitas Diponegoro 

 

Tomatoes have become a crucial food commodity from agricultural 

production. After the harvest season, farmers typically manually sort the tomato 

produce for distribution, which can potentially impact efficiency and effectiveness. 

The field of agriculture has widely adopted image processing methods, particularly 

in the sorting process. One type of identification that can determine the suitability 

and quality of an object is through color. In the development of this tool, a camera 

sensor is utilized to detect the ripeness quality of tomatoes, which is displayed as a 

feature in image processing. The ripeness quality is classified into two categories: 

good and not good. Classification is performed by generating the percentage of 

similarity between the detected images and each classification in the reference 

model. With the creation of this tool, a sorting process for tomatoes is achieved 

with an accuracy rate of 84,44%. The accuracy of this tool is influenced by 

variations in lighting during the image processing detection. 

 

Keywords: Tomato, Image Processing, Sorting, Ripeness Level  


