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SUMMARY 

SULTHAN ALBAFIAN HANIF. Design of Remote Hand Tractor Control 

System Using Remote Control Fly Sky Fs - i6. (Supervised by AMIN REJO, 

RIZKY TIRTA ADHIGUNA). 

 

This study aims to design and determine the working system of controlling a 

hand tractor with a remote control so that it can make it easier for farmers to operate 

the tractor. This research was carried out from May 2023 to July 2023 in Ulak 

Kerbau Baru Village, Tanjung Raja District, Ogan ilir Regency, South Sumatra 

Province. This study used an observation method in the form of data collection by 

library research and direct field observations. Parameters observed included system 

response, straight motion of the hand tractor, response speed, tool stability, and 

action.  

The results showed that the accuracy of the control functions normally with a 

value of 1, the average value of the right brake handle response time is 9.74 seconds, 

the left brake handle is 8.03 seconds, the system response on the gas leverat every 

angle is 0.53, 0.76, 0.78, 1.0, with an average of 0.77 seconds, the response speed 

results are 0.47 on the right brake handle and 0.59 on the left brake handle, the 

stability of the tool at a distance of 30-270 meters can still be connected and at a 

distance of 300 meters cannot be connected, giving action has a minimum length of 

3 cm and a maximum length of 9 cm.  

 

 

Keywords: Remote Control Flysky Fs-i6, Hand Tractor, Controlled Accuracy, 
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RINGKASAN 

SULTHAN ALBAFIAN HANIF. Rancangan Sistem Pengendali Traktor Tangan 

Jarak Jauh Dengan Menggunakan Remote Kontrol Fly Sky Fs - i6. (Dibimbing oleh 

AMIN REJO, RIZKY TIRTA ADHIGUNA). 

 

Penelitian ini bertujuan untuk merancang dan mengetahui sistem kerja 

pengendali dari traktor tangan dengan remote kontrol agar dapat memudahkan 

petani dalam menjalankan traktor. Penelitian ini dilaksanakan pada bulan Mei 2023 

sampai dengan Juli 2023 di Desa Ulak Kerbau Baru, Kecamatan Tanjung Raja, 

Kabupaten Ogan Ilir, Provinsi Sumatera Selatan. Penelitian ini menggunakan 

metode pengamatan yang berupa pengumpulan data dengan studi pustaka dan 

observasi pada lapangan secara langsung. Parameter yang diamati meliputi respon 

sistem, gerak lurus traktor tangan, kecepatan respon, stabilitas alat, dan pemberian 

aksi.  

Hasil penelitian menunjukkan bahwa ketepatan kendali berfungsi dengan 

normal dengan nilai 1, nilai rata-rata waktu respon brake handle kanan 9,74 detik 

brake handle kiri 8,03 detik, respon sistem pada tuas gas setiap sudut sebesar 0,53, 

0,76, 0,78, 1,0, dengan rata-rata 0,77 detik, hasil kecepatan respon 0,47 pada brake 

handle kanan dan 0,59 pada brake handle kiri, stabilitas alat pada jarak 30-270 

meter tetap dapat terkoneksi dan pada jarak 300 meter tidak dapat terkoneksi, 

pemberian aksi memiliki panjang minimum 3 cm dan panjang maksimum 9 cm. 

 

 

Kata kunci: Remote Kontrol Flysky Fs-i6, Traktor Tangan, Ketepatan Kendali, 

Gerak Lurus
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BAB 1 

PENDAHULUAN 

1.1. Latar Belakang 

Permasalahan utama dalam pembangunan nasional salah satunya adalah 

sektor pertanian, hal tersebut berkaitan dengan upaya dalam mewujudkan dan 

mempertahankan ketahanan pangan, memenuhi berbagai kebutuhan bahan baku 

industri, serta menyediakan lapangan kerja dan kesejahteraan masyarakat. Upaya 

yang mampu dilakukan pemerintah agar ketahanan pangan dapat tercapai, seperti 

menyelenggarakan, membina, dan mengoordinasikan segala kegiatan demi 

mewujudkan cadangan pangan nasional (Undang-Undang RI, 2012). 

McKinsey Global Institute (2019) melaporkan dalam penelitian bahwa 

Indonesia pada periode 2014-2017 tercatat sebagai negara dengan pertumbuhan 

ekonomi digital tercepat di dunia. Berkembangnya sistem kontrol otomatisasi 

terjadi pada era industri modern. Otomatisasi yang dilakukan oleh mesin memiliki 

potensi untuk mengurangi keterlibatan tenaga manusia dalam proses 

pelaksanaannya (Kamal et al., 2021). Penerapan sistem kontrol otomatis dalam 

sektor pertanian bertujuan untuk menjadi alat bantu bagi manusia guna mengurangi 

tingkat kelelahan serta meningkatkan efisiensi dalam pemanfaatan energi sehingga 

akan meningkatkan produktivitas dalam sektor pertanian. 

Traktor pertanian merupakan komponen penting dalam mekanisasi pertanian, 

dan mampu membantu dalam kegiatan seperti mengolah tanah, penanaman 

tanaman, membersihkan gulma, atau proses panen. Mekanisasi dalam pertanian 

bertujuan untuk meningkatkan produktivitas pekerja, mengurangi jumlah tenaga 

kerja, dan meningkatkan produktivitas waktu bekerja. Penerapan teknologi sistem 

otomatis pada traktor bertujuan untuk mengurangi kelelahan operator, 

meningkatkan akurasi, dan efisiensi traktor tangan saat beroperasi. Otomatisasi 

dalam penggunaan traktor tangan dan alat mesin pertanian menjadi penting di 

Indonesia, dimana dapat dilakukan penelitian yang berkaitan dengan pertanian yang 

akurasi (Rachmawati, 2020).  
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Traktor tangan (hand tractor) atau biasa disebut traktor roda dua dapat 

digunakan dalam proses pengolahan tanah di sawah terintegrasi dengan berbagai 

jenis alat seperti bajak, rotari, piring, dan sebagainya. Cara mengoperasikan traktor 

tangan dapat dilakukan dengan mendorong atau pengendalian oleh operator dari 

belakang traktor. Penerimaan traktor tangan yang rendah dapat disebabkan oleh 

pekerjaan yang terlibat dalam operasinya. Faktor lingkungan yang ekstrem mampu 

menyebabkan operator terpapar, seperti suhu, kelembaban, kebisingan dan getaran 

(Finawan et al., 2019). 

Pesatnya perkembangan jaman membuat teknologi semakin canggih, 

sehingga dikembangkannya suatu sistem remote control sebagai pengendali traktor 

jarak jauh. Remote control merupakan suatu alat nirkabel dengan sinyal analog 

yang memancarkan gelombang radio dan dapat digunakan untuk mengendalikan 

traktor atau alat lainnya dari jarak tertentu. Pengendalian remote control hanya bisa 

menggunakan remote yang mempunyai sinyal analog bukan benda umum sehingga 

tidak dapat dibawa dalam kehidupan sehari-hari. Sistem pengendali kemudi 

dikembangkan dengan penerapan remote control Fly Sky FS-i6, diharapkan remote 

control tersebut memiliki kemampuan terkoneksi dengan jarak yang lebih jauh. 

 

1.2. Tujuan Penelitian 

Penelitian bertujuan untuk merancang dan mengetahui sistem kerja pengendali 

dari hand tractor dengan remote control agar dapat memudahkan petani dalam 

menjalankan traktor.
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