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SUMMARY 

YANDI ARYANSAH. Hand Tractor Steering Controlled Using Android 

Smartphone Based on Wireless Fidelity (WiFi) Network (supervised by TRI 

TUNGGAL, FARRY APRILIANO HASKARI). 

Agriculture has developed in line with the industrial revolution until the era 

of agriculture 4.0. Plant production system require innovative solutions to produce 

more products and profits in an environmentally, economically and socially 

appropriate way. Agriculture equipments and machinery such as hand tractors can 

support the achievement of food sufficiency because it reduces the processing 

time of land to be relative shorter than manually process. Efforts to reduce the 

dominance of farmer’s power to operate hand tractors can be done by using a 

wireless steering control system via smartphone Android based on WiFi networks 

as a data transmission instrument. The control system consist of a transmitter unit 

in the form of a smartphone Android, a unit receiver unit in the form of an ESP-

8266 module and an actuator unit in the form of a DC motor. The control system 

has been designed with a mechanism to modify the angular motion of a DC motor 

to push the right break handle and left break handle, and position the gas lever at a 

certain point.  

Modifications to several parts of the hand tractor have been made to support 

the wireless control system to run according to the fuction it was designed for. 

Testing fuction control of the control system hand tractor has been done 

wirelessly before being applied to the field. The entire control fuction on the 

application on a smartphone Android runs in accordance with the instructions that 

have been programmed in each control system unit. The average time needed to 

push the right break handle is 4.25 seconds and the left break handle is 4.15 

seconds. 
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RINGKASAN 

YANDI ARYANSAH. Pengendalian Kemudi Traktor Tangan (Hand Tractor) 

Dengan Menggunakan Smartphone Android Berbasis Jaringan Wireless Fidelity 

(WiFi) (dibimbing oleh TRI TUNGGAL, FARRY APRILIANO HASKARI). 

Pertanian telah berkembang sejalan dengan revolusi industri hingga era 

agriculture 4.0. Sistem produksi tanaman memerlukan solusi inovatif untuk 

menghasilkan lebih banyak produk dan profit dengan cara yang layak secara 

lingkungan, ekonomi dan sosial. Alat dan mesin pertanian seperti hand tractor 

dapat mendukung tercapainya kecukupan pangan karena memangkas waktu 

pengolahan tanah menjadi relatif lebih singkat. Upaya pengurangan dominasi 

tenaga petani untuk mengoperasikan hand tractor dapat dilakukan dengan 

menggunakan sistem kendali kemudi nirkabel melalui smartphone Android 

berbasis jaringan WiFi sebagai media transmisi data. Sistem kendali terdiri dari 

unit transmitter berupa smartphone Android, unit receiver berupa modul 

NodeMCU ESP-8266 dan unit aktuator berupa motor DC. Sistem kendali telah 

dirancang dan dibuat dengan mekanisme memodifikasi gerakan angular motor DC 

untuk menekan brake handle kanan dan kiri serta memposisikan tuas gas pada 

titik tertentu. 

Modifikasi terhadap beberapa bagian hand tractor telah dilakukan untuk 

mendukung agar sistem kendali nirkabel dapat berjalan sesuai fungsi yang 

dirancang. Pengujian fungsional terhadap sistem kendali hand tractor secara 

nirkabel telah dilakukan sebelum pengaplikasian ke lapangan. Keseluruhan fungsi 

pengendalian pada aplikasi di smartphone Android berjalan sesuai dengan 

perintah yang telah diprogramkan pada setiap unit sistem kendali. Waktu respon 

rata-rata yang dibutuhkan untuk menekan brake handle kanan adalah 4,25 detik 

dan kiri adalah 4,15 detik.  

 

Kata Kunci: Agriculture 4.0; hand tractor; sistem kendali; Android  
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BAB 1 

PENDAHULUAN 

1.1.  Latar Belakang 

Pertanian menurut Arwati (2018) adalah suatu kegiatan produksi yang 

didasarkan pada pertumbuhan tanaman dan hewan. Manusia sebagai pelaku utama 

pada kegiatan pertanian memanfaatkan dan mengelola sumber daya hayati untuk 

memenuhi kebutuhan bahan pangan, bahan baku industri atau sumber energi serta 

pengelolaan lingkungan hidup. Pertanian telah berkembang dalam empat tahapan 

proses menurut Dung (2017) yaitu era agriculture 1.0, era agriculture 2.0, era 

agriculture 3.0 dan saat ini adalah era agriculture 4.0. Era agriculture 1.0 

berkembang pada awal abad ke-20 yang dicirikan dengan penggunaan tenaga 

hewan sebagai penggerak alat pertanian dan mulai diciptakan engine untuk 

mekanisasi pertanian di era berikutnya. Era agriculture 2.0 dikenal sebagai 

Revolusi Hijau, fase ini dimulai pada akhir tahun 1950-an hingga tahun 1980-an 

yang ditandai dengan terjadinya perubahan dalam penggunaan teknologi dalam 

bidang pertanian khususnya di Asia. Hasil dari Revolusi Hijau adalah tercapainya 

swasembada pada beberapa negara berkembang seperti India, Bangladesh, Cina, 

Vietnam dan Indonesia. Era agriculture 3.0 atau dikenal dengan pertanian presisi 

(precision farming) fokus pada efisiensi dalam pemangkasan biaya produksi 

untuk meningkatkan keuntungan (Dung, 2017). Era ini ditandai dengan pencarian 

dan pengembangan berbagai cara untuk menurunkan biaya produksi dan 

meningkatkan kualitas atau mengembangkan suatu produk yang berbeda. John 

Deere’s Precision Farming Group di Moline, Iowa Amerika Serikat pada tahun 

1994 mencari teknologi yang dapat dikembangkan agar GPS lebih akurat dan 

hemat biaya untuk menyediakan informasi lokasi dan pemetaan (Marsh, 2018). 

GPS pada saat itu belum dibuktikan mampu digunakan untuk panduan kendaraan 

seperti traktor. 

Evolusi agriculture 4.0 menurut Dung (2017) muncul bersamaan dengan 

Revolusi Industri 4.0. Agriculture 4.0 dianalogikan dengan industri 4.0 yaitu suatu 

sistem yang jaringan internal dan eksternal dalam operasi pertanian dapat saling 

terintegrasi. Informasi dalam bentuk digital ada untuk semua sektor dan proses
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pertanian, misalnya komunikasi dengan mitra eksternal seperti pemasok dan 

konsumen akhir juga dilakukan secara elektronik. Transmisi, pemrosesan, dan 

analisis data dilakukan secara otomatis. Agriculture 4.0 membuka jalan bagi 

evolusi berikutnya, termasuk operasi saat ini tanpa perangkat manusia dan sistem 

berbasis digital yang dapat membuat keputusan secara otomatis. Agriculture 4.0 

menurut Shamshiri, et. al (2018) mengacu pada sistem yang menggunakan drone, 

robotika, Internet of Things (IoT), pertanian vertikal, kecerdasan buatan (AI: 

Artificial Intelligence), dan energi surya. Melalui integrasi teknologi digital ke 

dalam praktik pertanian, perusahaan dapat meningkatkan hasil panen, mengurangi 

biaya, mengalami lebih sedikit kerusakan tanaman, dan meminimalkan 

penggunaan air, bahan bakar, dan pupuk bagi konsumen, ini sama dengan 

makanan yang lebih murah dan lebih berkualitas. Sistem produksi tanaman 

memerlukan solusi inovatif untuk menghasilkan lebih banyak produk dan profit 

dengan cara yang layak secara lingkungan, ekonomi, dan sosial. Kerangka kerja 

konseptual dan ruang lingkup seputar agriculture 4.0 dianggap menggairahkan, 

keberhasilan penerapannya adalah tantangan utama di banyak negara di seluruh 

dunia. 

 Alat dan mesin pertanian adalah berbagai alat (equipment) dan mesin 

(machinery) yang digunakan untuk membantu dan melakukan kegiatan pertanian. 

Target kecukupan pangan nasional dapat disokong dengan penggunaan alat dan 

mesin pertanian yang lebih intensif khususnya pada budidaya tanaman padi. 

Permintaan bahan pangan yang terus meningkat yang linier dengan laju 

pertumbuhan penduduk menuntut adanya penggunaan dan pengembangan 

teknologi di bidang pertanian. Alat dan mesin pertanian yang telah digunakan di 

banyak daerah di Indonesia salah satunya adalah hand tractor (traktor tangan) 

(Amrullah dan Hadi, 2016). 

 Tujuan mekanisasi pertanian salah satunya adalah meminimalisir 

penggunaan tenaga petani untuk melakukan berbagai tahapan proses di bidang 

pertanian (Aldillah, 2015). Frank W. Andrew pertama kali menggagas traktor 

tanpa awak pada awal tahun 1940 (Condon dan Windsor, 1940). Traktor tanpa 

awak yang disebut Sniffer telah dikembangkan pada tahun 1950 namun tidak 

mencapai tahap produksi (Leffingwell, 2001). Perkembangan traktor tanpa awak 
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tidak ada kemajuan yang signifikan hingga tahun 1994 ketika para insinyur di 

Silsoe Research Institute sistem analisis gambar untuk memandu traktor mini 

tanpa awak beroperasi di lahan (Williams, 2002). Perubahan besar dalam 

teknologi terjadi pada era Pertanian Presisi pada tahun 1980 dengan hasil berupa 

traktor yang dikendarai petani dipandu oleh GPS dan komputer on-board (Marsh, 

2018). Traktor tanpa pengemudi pada awalnya dibuat untuk mengikuti traktor 

utama (dengan awak) yang memungkinkan satu pengemudi untuk mengerjakan 

dua pengolahan tanah. Teknologi tanpa awak pada saat ini dikembangkan ke arah 

otomatisasi atau fungsi independen (Pates, 2012). 

 Penggunaan hand tractor masih didominasi oleh tenaga manusia (petani) 

untuk mengendalikan bagian kemudi. Berbagai upaya telah dilakukan untuk 

mengendalikan kemudi hand tractor seperti penggunaan Bluetooth dan Radio 

Control (RC) melalui remote kontrol (Nugraha, 2019). Upaya pengurangan 

dominasi tenaga petani juga dapat dilakukan dengan menggunakan sistem  kendali 

kemudi jarak jauh melalui smartphone Android berbasis jaringan WiFi. 

 

1.2.  Tujuan 

 Penelitian ini bertujuan untuk melakukan modifikasi pada sistem kendali 

kemudi hand tractor agar dapat dikendalikan secara nirkabel melalui smartphone 

Android dengan menggunakan modul WiFi. 

 

1.3. Batasan Penelitian 

 Penelitian yang akan dilakukan memiliki batasan-batasan dan ruang lingkup 

sebagai berikut: 

1. Koneksi jaringan WiFi menggunakan metode point to point access (P2P) 

tanpa akses melalui web atau internet. 

2. Penelitian hanya sebatas pada menggerakkan hand tractor sesuai dengan 

program di smartphone Android. 

3. Jaringan WiFi yang digunakan adalah hotspot dari smartphone Android. 
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