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DESKRIPSI RANGKAIAN TRAKTOR OTOMATIS

Program desain rangkaian kendali traktor otomatis berbasis
mikrokontroler dengan keunggulan penggunaan memiliki
mikrokontroler arduino uno , interface input berupa bluetooth
dengan kontrol Jjarak Jjauh menggunakan smartpone dengan blok
pembagian interface antara lain
1. Blok Power terdiri dari tegangan DC 5V,12V dan GND dengan

menggunakan baterai lithium
2. Blok kontrol output berupa motor servo
3. Blok output berupa kendali handle gas dan komplin
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Sistem Kontrol Traktor Otomatis
Berbasis Mikrokontroler

Program Kiri-Kanan & Maju-Mundur

#include<SoftwareSerial.h>



SoftwareSerial bt ser(4,5); //connected to RX and TX pins for
serial data communication

char c[6];

int 1=0, speed value=0,send value;

ftdefine pwml 9 //input 2
#define pwm2 10 //input 1
boolean motor dir = 0;

void setup ()

{ Serial.begin(9600);

bt ser.begin(9600);

pinMode (pwml, OUTPUT) ;
pinMode (pwm2, OUTPUT) ; }
void loop ()

{ while(bt ser.available())

{if (bt _ser.available()>0){c[i] =

bt ser.read();Serial.print(c[i]); i++;}
if(c[i-1]=="N") //1if button is pressed
{motor dir = !motor dir; if (motor dir) digitalWrite (pwm2,

0); else digitalWrite (pwml, 0);1}}

speed value = (c[1]-48)*100+(c[2]-48)*10+(c[3]-
48)*1; //interpreting speed from string
if (motor dir) //for a given direction
{if(c[i-1]=="4#"){ //1if data has been transmitted from
slider
analoglirite (pwml, speed value-100); //-100 so that
when slider is on "0" speed is 0
i=0;}}
else{if(c[i-1]=="#") {analogWrite (pwm2, speed value-

100)71=0;11}



Prosedur Perancangan Traktor Otomatis
Perancangan alat dibuat sesuai dengan desainnya. Desain alat

ini dibuat dengan aplikasi solidworks 2018.

Rangka utama dalam penelitian ini berfungsi sebagai box control
dan dudukan servo. Rangka utama terbagi menjadi beberapa bagian,
yaitu box control, dudukan servo kopling dan dudukan servo gas
Instalasi penarik kopling berfungsi sebagai penghubung antara
servo vyang terdapat pada rangka utama ke kopling maupun gas.
Instalasi penarik kopling terbuat dari pipa besi yang dibengkokkan
dan dipasang pada handle kopling lalu dihubungkan ke servo dengan
tali kopling sebagai penghubung.

Sistem kontrol dalam bagian ini terdiri dari dua sistem. Sistem
yang pertama adalah sistem kontrol servo dan sistem Dbluetooth.
Sistem kontrol berfungsi sebagai pusat pengendali yang
menghubungkan mekanik servo dengan remote control.

Komponen bluetooth merupakan Dbagian yang mengirim dan

menghasilkan sinyal kendali.



Prosedur Pengujian Alat

1. Nyalakan komponen sistem kontrol servo

2. Cek gerakan servo dengan smartphone sebagai control sebelum
traktor dioperasikan

3. Koneksikan komponen-komponen bluetooth

4. Menyalakan mesin traktor roda dua

5. Amati unjuk kerja traktor saat traktor dioperasikan di lahan.

Proses penerapan alat merupakan tahapan untuk mengetahui
kinerja alat vyang telah dirancang. Tahapan utama yang perlu
dilakukan sebelum penerapan alat adalah melakukan pengecekan
terhadap setiap kinerja komponen yang dibuat. Pengecekan komponen
dilakukan untuk menghindari adanya kesalahan yang berakibat fatal
pada saat dilakukannya proses pengujian alat dilapangan. Pengujian
alat dilakukan wuntuk mengetahui unjuk kerja pengendali kemudi
otomatis traktor roda dua dengan penerapan bluetooth. Selain itu
pengujian dilakukan dengan tujuan untuk mengetahui efisiensi
lapang, efisiensi kerja, gerakan traktor pada lintasan lurus, dan
kedalam hasil bajakan. Hasil pengujian alat yang telah dilakukan

dituangkan pada uraian dan tabel di bawah ini.



