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SUMMARY 

FEBY JUNIANSYAH. “Tillage Of Paddy Field Using Harrow With Remote 

Control Basen Hand Tracktor.” (Suvervised by AMIN REJO). 

 

This research aims to develop a remote control-based hand tractor system that 

can facilitate the operation of rakes in tillage, thereby reducing dependence on 

manual operators and increasing work efficiency. This research was conducted on 

shallow swamp land in Pemulutan District, Ogan Ilir Regency, South Sumatra 

Province from November to February 2025. This research uses a descriptive 

method aims to see, review, and analyze the object under study as it is and draw 

conclusions about it according to the phenomena that appear at the time of the 

research. 

The results of the provision of control on the hand tractor with remote control 

all functions run with 100% with nomal. The average response speed of the right 

brake handle is 0.4 seconds while the left brake handle is 0.3 seconds, and the lever 

is 0.27 seconds. The value of straight motion measurements on manual control and 

remote control at the gas lever level of 3 cm, 6 cm, 9 cm, the average deviation is 

1.91 cm and 1.30 cm, respectively. The results of the effective working width 

measurement on the remote control are better than the manual control which is 1.57 

cm>1.18 cm. The results obtained in measuring the slip of the remote control hand 

tractor wheels are smaller, namely the left wheel 5.58%, right 5.44%, while the left 

manual control is 6.17%, right 6.24%. The results of remote control forward speed 

data are better than manual control with an average of each gas lever level of 1.30 

m/s > 1.25 m/s. 

 

Keywords : Remote control, manual control hand traktor, control provisions. 
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RINGKASAN 

FEBY JUNIANSYAH. “Pengolahan Lahan Sawah Menggunakan Garu dengan 

Traktor Tangan Berbasis Remote Control.” (Dibimbing oleh AMIN REJO). 

 

Penelitian ini bertujuan untuk mengembangkan sistem traktor tangan berbasis 

remote control yang dapat memudahkan pengoperasian garu dalam pengolahan 

tanah, sehingga mengurangi ketergantungan pada manual operator dan 

meningkatkan efesiensi kerja. Penelitian ini dilakukan pada lahan rawa dangkal di 

Kecamatan Pemulutan, Kabupaten Ogan Ilir,Provinsi Sumatera Selatan pada bulan 

November sampai Februari 2025. Penelitian ini menggunakan metode deskriptif 

bertujuan untuk melihat, meninjau, dan menganalisis tentang objek yang diteliti 

seperti apa adanya dan menarik kesimpulan tentang hal tersebut sesuai dengan 

fenomena yang tampak pada saat peneltian tersebut. 

Hasil dari ketetapan kendali pada traktor tangan dengan remote control 

seluruh fungsinya berjalan dengan 100% dengan nomal. Nilai rata-rata kecepatan 

respon dari brake handle kanan 0,4 detik sedangkan brake handle kiri 0,3 detik,  

dan tuas 0,27 detik. Nilai pengukuran gerak lurus pada kendali manual dan remote 

control pada level tuas gas 3 cm, 6 cm, 9 cm, rata-rata simpangan masing- masing 

adalah 1,91 cm dan 1,30 cm. Hasil dari pengukuran lebar kerja efektif pada kendali 

remote control lebih baik dibandingkan dengan kendali manual yaitu 1,57 cm >1,18 

cm. Hasil yang didapatkan dalam pengukuran slip roda traktor tangan kendali 

remote control lebih kecil yaitu bagian roda kiri 5,58%, kanan 5,44 %, sedangkan 

kendali manual kiri 6,17 %, kanan 6,24 %. Hasil data kecepatan maju kendali 

remote control lebih baik dibandingkan dengan kendali manual dengan rata-rata 

masing-masing level tuas gas yaitu 1,30 m/s > 1,25 m/s. 

 

Kata Kunci : Remote Control, Traktor tangan kendali manual, kendali remote 

control, Ketepatan kendali  
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BAB 1 

PENDAHULUAN  

1.1. Latar Belakang  

Indonesia merupakan dari bagian Negara dimana mempunyai kualitas 

pertanian dengan perkembangan yang cukup signifikan, didorong oleh kondisi alam 

yang beriklim tropis (Suyuti, 2019). Pengolahan lahan dilakukan melalui 

implementasi program intensifikasi dan ekstensifikasi pertanian oleh pemerintah 

guna meningkatkan produktivitas lahan serta mewujudkan ketahanan dan 

kemandirian pangan secara berkelanjutan.  

Sektor pertanian tergolong lambat dalam mengadopsi kemajuan teknologi 

dan sangat rentan terhadap dampak perubahan iklim (Malhi et al., 2021). 

Optimalisasi lahan marginal, termasuk lahan basah, untuk kegiatan pertanian 

menjadi bagian integral dari agenda pembangunan nasional. Menurut Konvensi 

Ramsar, lahan basah mencakup wilayah rawa, payau, gambut, serta badan air 

permanen maupun temporer, baik yang tergenang maupun mengalir, dengan kadar 

air tawar, payau, atau asin, termasuk perairan laut yang kedalamannya tidak 

melebihi 6 meter saat surut (Triana, 2012). Ciri utama lahan basah adalah 

keberadaan air yang mendominasi karakteristiknya. Oleh karena itu, pengelolaan 

tata guna lahan serta pemilihan komoditas pertanian di wilayah ini harus 

mempertimbangkan tipe lahan dan kondisi hidrologinya (Oyarmoi et al., 2023). Di 

Indonesia, luas lahan basah diperkirakan mencapai sekitar 20,6 juta hektare, yang 

setara dengan 10,8% dari total daratan nasional.  (Rahmawati, et.al 2014). Kadar 

air yang terdapat di dalam  

Traktor roda dua merupakan alat mekanis yang digerakkan secara mandiri 

menggunakan mesin diesel, dilengkapi dengan dua roda—baik berupa ban karet 

maupun roda sangkar berbahan baja. Traktor tangan masih menjadi alat yang umum 

digunakan oleh petani dalam kegiatan pengolahan lahan. Dalam pengoperasiannya, 

petani harus berjalan mengikuti arah gerak traktor serta secara manual 

mengendalikan manuver dan arah belokannya menekan clutch handle kanan dan 

kiri. Beban kerja berupa gangguan moskuloskeletal kerap dialami pada operator 

tangan yang akan memperngaruhi pada produktivitas kerja operator (Nada, 2014). 
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Traktor roda dua merupakan salah satu sumber penggerak untuk mengoperasikan 

peralatan pertanian (implement), seperti bajak garu, rotari, dan sebagainya. sebagai 

mesin pengolahan tanah, traktor roda dua memiliki kemampuan adaptasi yang 

tinggi dengan kondisi lahan Indonesia (Sitorus et.al 2018).  

Salah satu rekomendasi untuk meningkatkan kinerja mesin traktor adalah 

dengan menambahkan perangkat kendali jarak jauh (remote control), yang 

memungkinkan penerapan metode kerja yang lebih tepat, cepat, sederhana, dan 

aman (Nugroho, 2018). Dengan penerapan teknologi ini, pencapaian target waktu, 

efisiensi biaya, serta mutu hasil kerja diharapkan dapat lebih optimal. Saat ini, 

traktor yang dilengkapi sistem kendali jarak jauh umumnya berukuran besar, 

menggunakan mesin diesel, serta mampu menghasilkan daya listrik secara mandiri, 

namun harganya relatif tinggi dan kurang terjangkau bagi petani dari kalangan 

menengah ke bawah. Sebaliknya, traktor berukuran kecil yang lebih ekonomis dan 

banyak digunakan oleh petani skala kecil, masih memiliki keterbatasan, seperti 

ketidakmampuan menghasilkan daya listrik secara mandiri meskipun juga 

menggunakan mesin diesel. Perkembangan berbagai teknologi, baik mekanis 

maupun nonmekanis, yang diterapkan dalam sektor pertanian mencerminkan 

kemajuan signifikan dalam bidang mekanisasi pertanian (Utama Poerbaningtyas E, 

2022). Dalam konteks ini, penerapan alat dan mesin pertanian—termasuk traktor—

merupakan komponen penting dalam mendukung peningkatan produktivitas 

pertanian melalui efisiensi dan efektivitas kerja manusia (Maulana et al., 2022). 

Traktor tangan berfungsi sebagai sumber daya mekanis yang menyediakan 

energi untuk pengoperasian berbagai peralatan pertanian. Petani secara luas 

memanfaatkan traktor tangan guna mempercepat proses pembajakan lahan. 

Umumnya, traktor jenis ini menggunakan bahan bakar diesel sebagai sumber 

tenaganya dan dapat dioperasikan baik pada lahan kering maupun lahan basah 

(Feyzi et al., 2019). Di Indonesia, jumlah traktor roda dua—yang dikenal sebagai 

hand traktor—mengalami peningkatan dari waktu ke waktu. Dibandingkan dengan 

traktor roda empat, hand traktor lebih diminati oleh petani, khususnya di wilayah 

Pulau Jawa, karena dinilai lebih efektif dan efisien, terutama dalam konteks 

kepemilikan lahan pertanian yang umumnya berskala kecil. serta pengoperasiannya 

tidak perlu keahlian khusus (Handayani, T, 2017). Dengan adanya traktor tangan 
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sebagai teknologi modern, telah memberikan keuntungan yang lebih bagi para 

petani jika dibandingkan dengan metode konvensional antara lain mengurangi 

biaya operasional, mengurangi jumlah tenaga kerja, meningkatkan kualitas hasil 

panen, meningkatkan kapasitas kerja, serta meningkatkan efektvitas dan efesiensi 

(Sawant, et al., 2023).  

 

1.2. Tujuan Penelitian 

Tujuan Penelitian ini adalah Tujuan penelitian ini adalah Mengembangkan 

sistem traktor tangan berbasis remote control yang dapat memudahkan 

pengoperasian garu dalam pengolahan tanah, sehingga mengurangi ketergantungan 

pada manual operator dan meningkatkan efesiensi kerja 
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