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SUMMARY

DIAZ PUSPITA NINGRUM. Flysky Fs — 16 Remote Connectivity System Based
On Two Wheel Automatic Control Tractor (Supervised by AMIN REJO and
RIZKY TIRTA ADHIGUNA).

Technology in the agricultural sector has changed from traditional
agriculture to modern agriculture. The two-wheeled tractor that is controlled
automatically with the FlySky FS-i6 remote control is one of the efforts to advance
technology in the agricultural sector. The working principle of an automatic two-
wheeled tractor uses two car starter solenoids to pull the clutch lever and a servo
motor to pull the gas lever so that it can replace the role of farmers in manually
operating the tractor. The main circuit in the automatic two-wheeled tractor control
system consists of a drive circuit and a control box circuit. Designing a connectivity
system for control devices that are connected to each other can work according to
the function and operate the two-wheeled tractor using automatic control. Menu
settings for automatic control of two-wheeled tractors are carried out through
System Setup and Functional Setup which consists of Fail Safe, End Points,
Display, Aux. Channels, Throttle Curve, Mix, Switch Assign and Throttle Hold.
The results of lost time when the tractor carries out the right turn command is 9.2%
and lost time when the tractor turns left is 10.3%. Work efficiency in the application
of an automatic control two-wheeled tractor is 79%.
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RINGKASAN

DIAZ PUSPITA NINGRUM. Sistem Konektivitas Remot Kontrol Fly Sky FS -i6
Pada Traktor Roda Dua Kendali Otomatis (Dibimbing oleh AMIN REJO dan
RIZKY TIRTA ADHIGUNA).

Teknologi di bidang pertanian mengalami peralihan dari pertanian
tradisional menjadi pertanian modern. Traktor roda dua yang dikendalikan secara
otomatis dengan remot kontrol FlySky FS-i6 menjadi salah satu upaya dalam
memajukan teknologi di bidang pertanian. Prinsip kerja dari traktor roda dua
kendali otomatis dengan menggunakan dua buah selenoid starter mobil untuk
menarik tuas kopling dan motor servo untuk menarik tuas gas sehingga dapat
menggantikan peran petani dalam pengoperasian traktor secara manual. Rangkaian
utama pada sistem kendali traktor roda dua otomatis terdiri dari rangkaian
penggerak dan rangkaian control box. Perancangan sistem konektivitas alat kendali
yang dihubungkan satu sama lain dapat bekerja sesuai dengan fungsinya dan
mengoperasikan traktor roda dua menggunakan kendali otomatis. Pengaturan menu
untuk kendali otomatis traktor roda dua dilakukan melalui System Setup dan
Fungsional Setup yang terdiri dari Fail Safe, End Points, Display, Aux. Channels,
Throttle Curve, Mix, Switches Assign dan Throttle Hold. Hasil waktu yang hilang
saat traktor menjalankan perintah belok kanan sebesar 9,2% dan waktu yang hilang
saat traktor belok kiri sebesar 10,3%. Efisiensi kerja dalam penerapan traktor roda
dua kendali otomatis sebesar 79%.

Kata kunci : Konektivitas, Remot kontrol, Traktor roda dua
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BAB 1
PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Indonesia merupakan negara beriklim tropis yang memanfaatkan lahan
pertaniannya untuk area persawahan, pengolahan sawah pada lahan basah
mengalami peralihan dari penggunaan hewan ternak seperti sapi dan kerbau untuk
membajak sawah menjadi pembajakan modern menggunakan alat mesin pertanian
berupa traktor roda dua. Traktor roda dua atau traktor tangan masih banyak
dioperasikan secara manual dengan memanfaatkan tenaga kerja manusia (Setiawan
et al., 2021). Pengolahan tanah secara manual membutuhkan waktu dan tenaga
untuk mengoperasikan traktor sehingga dapat memberikan efek lelah pada operator.
Berkurangnya minat tenaga kerja usia produktif pada pengolahan tanah cenderung
mengalami penurunan, mengakibatkan berkurangnya pemanfaatan traktor roda dua
untuk pengolahan tanah. Pemanfaatan kecanggihan teknologi secara optimal dapat
menjadi solusi dalam permasalahan dan meningkatkan hasil panen di bidang
pertanian (Prasetya dan Satriyatama., 2019).

Penggunaan traktor roda dua merupakan upaya dalam meningkatkan nilai
kinerja dan produktivitas di bidang pertanian. Getaran dan kebisingan yang
ditimbulkan pada pengoperasian traktor menjadi kendala dalam penerapannya
karena dapat memberikan masalah pada kesehatan dan keselamatan operator
(Sutami, 2018). Pengoperasian traktor secara manual menyebabkan operator
menghadapi resiko-resiko seperti paparan cuaca yang ekstrim, kebisingan alat dan
getaran alat yang dihadapi dapat menyebabkan rasa lelah yang berkepanjangan.
Traktor kendali otomatis menjadi salah satu solusi pada permasalahan yang muncul
karena dapat meminimalisir rasa lelah, mengurangi paparan sinar matahari yang
diterima oleh operator sehingga beban kerja bisa berkurang tanpa menghilangkan
aspek peningkatan produktivitas (Subrata et al., 2013).

Efisiensi kerja yang dihasilkan oleh traktor kendali otomatis diharapkan
mampu melebihi efisiensi kerja yang dihasilkan oleh traktor yang dikendalikan

secara manual. Alat kendali otomatis dilakukan dengan menambahkan modifikasi
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pada tuas kopling dan tidak mengubah konstruksi pada traktor (Prasetya dan
Satriyatama., 2019).

Prinsip kerja dari traktor roda dua kendali otomatis menggunakan remot
kontrol FlySky FS-i6 dengan cara mengoneksikan transmitter dengan receiver,
transmitter berupa FlySky FS-i6 berfungsi untuk mengirimkan sinyal perintah
untuk diterima oleh receiver (FS-1A6B). Perintah yang diterima oleh receiver
dikerjakan oleh solenoid starter mobil dan motor servo untuk membelokkan traktor
dengan menarik tuas kopling kiri dan kanan serta mengatur laju kecepatan traktor
saat dioperasikan.

Pembuatan rancangan remot kontrol pada traktor roda dua dapat membantu
pekerjaan para petani untuk mengoperasikan traktor roda dua tanpa memposisikan

operator pada unit traktor selama dioperasikan secara otomatis.

1.2. Tujuan
Penelitian bertujuan untuk merancang bangun dan menganalisis kinerja
sistem koneksi pada remot kontrol Fly Sky FS-i6 melalui receiver pada traktor roda

dua yang dikendalikan secara otomatis.
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