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ABSTRAK

Penggunaan traktor tangan untuk pengolahan lahan pertanian masih
menyebabkan beberapa masalah seperti kelelahan kerja dan masalah ergonomik
bagi operatornya. Dari permasalahan tersebut penulis mempunyai gagasan untuk
membangun sebuah alat yang dapat dipasangkan pada traktor tangan sehingga
traktor tangan tersebut dapat dikendalikan menggunakan remote control. Tujuan
dari tugas akhir ini adalah untuk menghasilkan alat Penta Recon, mengetahui unjuk
kerja alat Penta Recon, serta mengetahui cara kerja alat Penta Recon.

Metode yang digunakan terdiri dari (1) identifikasi dan analisis kebutuhan,
(2) perancangan sistem, (3) pembuatan alat, (4) dan pengujian. Pada bagian
hardware kendali utama menggunakan mikrokontroler ATmega328 pada board
Arduino UNO, remote control sebagai input pengirim perintah jarak jauh, motor
servo sebagai output penggerak mekanik gas pada disel traktor, driver motor
sebagai penguat output untuk menggerakan motor DC power window yang menarik
mekanik kopling traktor. Untuk mendesain skematik dan layout PCB sofiware yang
digunakan adalah Eagle 9, dan untuk pembuatan program menggunakan sofiware
Arduino IDE.

Berdasarkan hasil pengujian alat yang terpasang pada traktor Yanmar YST
Pro menunjukan bahwa alat ini sudah berhasil dan traktor dapat dikendalikan dari
jarak jauh. Penta Recon bekerja dengan tegangan catu daya pada kisaran 12.4 volt
DC. Receiver Penta Recon bekerja dengan tegangan 5.0 volt DC dengan jangkauan
transmisi dapat mencakup jarak sampai 100 m. Motor servo bekerja pada tegangan
5.0 volt DC dan ketika posisi tuas throttle pada remot 100% simpangan tuas motor
servo mencapai sudut 93°. Mekanik kopling mampu ditarik oleh motor DC yang
bekerja dengan tegangan 12.03 volt DC.

Kata Kunci: Pertanian, Traktor Tangan, Remote Control, Penta Recon



PENTA RECON (HAND TRACTOR CONTROL USING REMOTE
CONTROL TO SUPPORT FOOD PRIVATE PROGRAMS THROUGH
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FINAL PROJECT
By:
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ABSTRACK

The use of hand tractors for processing agricultural land still causes several
problems such as work fatigue and ergonomic problems for the operator. From
these problems, the authors have the idea to build a device that can be attached to
a hand tractor so that the hand tractor can be controlled using a remote control.
The purpose of this final project is to produce Penta Recon, find out the
performance of Penta Recon, and find out how the Penta Recon works.

The method used consists of (1) identification and analysis of needs, (2)
system design, (3) manufacturing tools, (4) and testing. The main control hardware
uses the ATmega328 microcontroller on the Arduino UNO board, the remote
control as the input to send remote commands, the servo motor as the output of the
gas mechanical drive on the tractor diesel, the motor driver as the output amplifier
to drive the DC power window motor that pulls the tractor clutch mechanics. To
design the schematic and layout of the PCB software used is Eagle 9, and for
making programs using Arduino IDE software.

Based on the results of testing the equipment installed on the Yanmar YST
Pro tractor shows that this tool has been successful and the tractor can be
controlled remotely. Penta Recon works with a power supply voltage in the range
of 12.4 volt DC. The Penta Recon receiver works with a voltage of 5.0 volt DC with
a transmission range that can cover distances up to 100 m. Servo motor works at a
voltage of 5.0 volt DC and when the throttle lever position is at 100% remote the
servo motor deviation reaches an angle of 93°. The mechanical clutch is able to be
pulled by a DC motor that works with a voltage of 12.03 volt DC.

Keywords: Agriculture, Hand Tractor, Remote Control, Penta Recon
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MOTTO

“Man Jadda Wajada”

Siapa Yang Bersungguh-sungguh Pasti Mendapatkan Hasil

“Tak ada usaha yang sia-sia, menikmati setiap prosesnya, dan mensyukuri

’

apapun hasilnya.’

“Selama kita memakai otak gunung setinggi apapun dapat kita daki.” — Mr. 3

“Jangan remehkan keajaiban, keajaiban hanya terjadi pada mereka yang tak

pernah menyerah.” — Ivankov

“Sebenarnya aku benci melakukannya, tapi ini sudah aturannya, jadi aku harus
melakukannya.” — Hidan
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