
55 
 

LAMPIRAN 

 

 

 

 



56 
 

 

 

 

 



57 
 

Kode Program 

#include <Adafruit_LiquidCrystal.h> 

 

#include <Wire.h> 

#include <Servo.h> 

#include <LiquidCrystal_I2C.h> 

#include <Adafruit_TCS34725.h> 

#include <EEPROM.h> 

 

// Sensor & Servo 

Adafruit_TCS34725 tcs = 

Adafruit_TCS34725(TCS34725_INTEGRATIONTIME_50MS, 

TCS34725_GAIN_4X); 

LiquidCrystal_I2C lcd(0x27, 16, 2); 

Servo servoSortir, servoStopper; 

 

int jumlahMatang = 0, jumlahMentah = 0; 

 

struct WarnaRGB { 

  int r; 

  int g; 

  int b; 

}; 
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WarnaRGB warnaMatang; 

WarnaRGB warnaBelt; 

const int TOLERANSI = 15;  

 

const int S1_BUKA = 0, S1_TUTUP = 45; 

const int S2_BUKA = 0, S2_BACA = 45; 

 

unsigned long waktuMulai = 0; 

unsigned long waktuBacaSensor = 0; // Pengaman jeda sensor 

int state = 0; 

 

// Variabel menyimpan data warna aktual 

int R = 0, G = 0, B = 0; 

 

void setup() { 

  Serial.begin(9600); 

  servoSortir.attach(6);  

  servoStopper.attach(7);  

   

  servoSortir.write(S1_BUKA); 

  servoStopper.write(S2_BACA); 
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  lcd.init();  

  lcd.backlight(); 

   

  lcd.setCursor(2, 0);            

  lcd.print("SORTIR SAWIT"); 

  lcd.setCursor(4, 1);            

  lcd.print("READY..."); 

  delay(2000);                    

  lcd.clear();                    

 

  tcs.begin(); 

  muatDataEEPROM(); 

  updateLCD(); 

} 

 

void loop() { 

  unsigned long waktuSekarang = millis(); 

   

  // 1. Cek Perintah Kalibrasi 

  if (Serial.available() > 0) { 

    String input = Serial.readStringUntil('\n'); 

    input.trim(); 
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    if (input == "CAL_MATANG") { 

      servoStopper.write(S2_BACA);  

      delay(200);  

      kalibrasiRGBOtomatis(0, "MATANG", warnaMatang); 

    } 

     

    if (input == "CAL_BELT") { 

      servoStopper.write(S2_BACA); 

      delay(200); 

      kalibrasiRGBOtomatis(10, "BELT PUTIH", warnaBelt); 

    } 

  } 

 

  // 2. PENGAMAN: Baca Sensor Warna hanya tiap 60ms (Mencegah I2C 

freeze akibat noise servo) 

  if (waktuSekarang - waktuBacaSensor >= 60) { 

    waktuBacaSensor = waktuSekarang; 

    float r, g, b; 

    tcs.getRGB(&r, &g, &b); 

    R = int(r); 

    G = int(g); 

    B = int(b); 

  } 
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  // 3. Logika Sortir State Machine 

  switch (state) { 

    case 0:  

      // Abaikan jika terdeteksi Belt Putih 

      if (abs(R - warnaBelt.r) <= TOLERANSI &&  

          abs(G - warnaBelt.g) <= TOLERANSI &&  

          abs(B - warnaBelt.b) <= TOLERANSI) { 

        break;  

      } 

       

      // Ada buah lewat 

      if ((R + G + B) > 50) { 

        // Cek jika MATANG 

        if (abs(R - warnaMatang.r) <= TOLERANSI &&  

            abs(G - warnaMatang.g) <= TOLERANSI &&  

            abs(B - warnaMatang.b) <= TOLERANSI) { 

           

          jumlahMatang++; 

          servoSortir.write(S1_BUKA);  

          waktuMulai = waktuSekarang; 

          state = 1; 

        }  

        // Jika bukan belt dan bukan matang -> MENTAH 

        else { 
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          jumlahMentah++; 

          servoSortir.write(S1_TUTUP);  

          waktuMulai = waktuSekarang; 

          state = 1; 

        } 

      } 

      break; 

 

    case 1:  

      servoStopper.write(S2_BUKA); 

      if (waktuSekarang - waktuMulai >= 800) {  

        servoStopper.write(S2_BACA);  

        waktuMulai = waktuSekarang; 

        state = 2; 

      } 

      break; 

 

    case 2:  

      // Jeda tunggu buah menjauh (diperkecil ke 2 detik agar lebih responsif) 

      if (waktuSekarang - waktuMulai >= 2000) {  

        updateLCD(); 

        state = 0;  

      } 

      break; 

 



63 
 

  } 

} 

 

void kalibrasiRGBOtomatis(int alamatEEPROM, String tipe, WarnaRGB 

&targetWarna) { 

  long totalR = 0, totalG = 0, totalB = 0; 

  float r, g, b; 

   

  lcd.clear(); 

  lcd.setCursor(0, 0); lcd.print("REC RGB DATA..."); 

  lcd.setCursor(0, 1); lcd.print(tipe); 

   

  for (int i = 0; i < 10; i++) { 

    tcs.getRGB(&r, &g, &b); 

    totalR += int(r); 

    totalG += int(g); 

    totalB += int(b); 

    delay(100);  

  } 

   

  targetWarna.r = totalR / 10; 

  targetWarna.g = totalG / 10; 

  targetWarna.b = totalB / 10; 

   

 



64 
 

  EEPROM.put(alamatEEPROM, targetWarna); 

   

  Serial.print("SUKSES SAVE "); Serial.println(tipe); 

  updateLCD(); 

} 

 

void muatDataEEPROM() { 

  EEPROM.get(0, warnaMatang); 

  EEPROM.get(10, warnaBelt); 

   

  if(warnaMatang.r <= 0 || warnaMatang.r > 255) { warnaMatang.r = 200; 

warnaMatang.g = 100; warnaMatang.b = 50; } 

  if(warnaBelt.r <= 0 || warnaBelt.r > 255)     { warnaBelt.r = 

220;  warnaBelt.g = 220;  warnaBelt.b = 220; } 

} 

 

void updateLCD() { 

  lcd.clear(); 

  lcd.setCursor(0, 0); lcd.print("MATANG: "); lcd.print(jumlahMatang); 

  lcd.setCursor(0, 1); lcd.print("MENTAH: "); lcd.print(jumlahMentah); 

} 
 


