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BAB 1 

PENDAHULUAN 

 

1.1. Latar Belakang 

Mesin pemotong rumput diera modern saat ini sudah banyak sekali 

dikembangkan oleh orang-orang, mulai dari mesin pemotong rumput yang telah 

disematkan teknologi canggih seperti pemasangan fitur remote dan juga mesin 

pemotong rumput yang mampu memotong secara acak atau otomatis. Namun 

dibalik sebuah pengembangan teknologi tetap ada saja kekurangan yang harus 

diperbaiki secara terus menerus hingga dapat memenuhi kriteria pemotong rumput 

yang diinginkan. 

Semakin banyaknya pemanfaatan mesin pemotong rumput dikehidupan 

sehari-hari membuat beberapa peneliti melakukan percobaan pembuatan mesin 

pemotong rumput. Salah satu contoh pemanfaatan pemotong rumput yaitu dalam 

perawatan lapangan sepak bola terutama untuk hal yang berkaitan dengan 

pemeliharaan rumput. Beberapa penelitian telah mencoba untuk memasangkan 

teknologi semacam remote dengan media Bluetooth atau radio control, namun 

penggunaannya masih perlu diikuti dan diawasi langsung oleh operator karena jarak 

kontrol yang terbatas.  

Kemudian contoh pengembangan lainnya adalah pada tahun 2016, [1] 

melakukan pengujian pada suatu pemotong rumput menggunakan algoritma fuzzy 

metode sugeno yang terdiri dari arduino uno, sensor kompas, motor driver, motor 

DC, bluetooth, DC-converter, baterai dan senar pemotong. Tujuan dari penelitian 

tersebut adalah memudahkan pekerjaan manusia dalam pemeliharaan rumput 

lapangan bola dengan fitur tracking otomatis yang terdapat pada robot pemotong 

rumput yang direncanakan.  

Pada penelitian [1] kemampuan tracking yang diterapkan pada robot 

pemotong rumput masih kurang fleksibel dan kompleks karena hanya mampu 

bernavigasi satu arah saja dan belum mampu mempertahankan arah pemotongan 

rumput yang diinginkan. Penelitian lainnya [2] menggunakan navigasi acak untuk 
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memotong rumput, [3] menambahkan sensor ultrasonic dengan fuzzy untuk 

menghindari tabrakan dengan benda, dan penelitian [4] menambahkan kamera 

sebagai penganti  sensor ultrasonic untuk menghindari obstacle. Dari keempat 

penelitian diatas, keempatnya bertujuan untuk mencari sistem navigasi autonomous 

terbaik untuk memotong rumput. 

 Global positioning system (GPS) merupakan sebuah teknologi canggih yang 

berbasis satelit yang fungsinya lebih dikenal sebagai sebuah sistem navigasi 

penunjuk arah dan penentu posisi. Sebelum itu, pada tahun 60-an, global 

positioning system (GPS) bukan diciptakan untuk konsumsi publik seperti sekarang 

ini, namun lebih dikhususkan kepada keperluan militer dalam pertahanan negara. 

Seiring perkembangan zaman dan kemajuan teknologi, pada saat ini semua orang  

dapat memanfaatkan teknologi canggih ini, yang digunakan sebagai penunjuk arah 

perjalanan, pemesanan makanan hingga untuk bermain game [5].      

Berdasarkan hal tersebut diatas, teknologi global positioning system (GPS) 

ini akan diimplementasikan pada sebuah robot pemotong rumput, agar nantinya 

robot pemotong rumput ini dapat bekerja secara autonomous. Selama ini, pemotong 

rumput merupakan sebuah alat yang digunakan untuk memotong rumput secara 

manual, mulai dari persiapan hingga pengerjaannya murni dilakukan oleh manusia. 

Oleh karena itu, penggunaan teknologi ini akan lebih menarik jika manusia tidak 

perlu lagi direpotkan dan membuang waktu hanya untuk memotong rumput. 

Global positioning system (GPS) memiliki sebuah fitur tracking yang 

berfungsi untuk menentukan area/lokasi robot pemotong rumput, robot pemotong 

rumput tersebut dapat bergerak untuk memotong rumput sesuai area atau lokasi 

yang telah ditentukan melalui fitur tracking pada sistem global positioning system 

(GPS). Dengan demikian manusia tidak lagi perlu repot berkeliling ataupun 

memonitoring pemotong rumput tersebut bekerja, karena robot tersebut sudah tahu 

area atau lokasi mana yang ingin dipotong rumputnya. Pada akhirnya manusia dapat 

melakukan pekerjaan lain tanpa membuang waktu hanya untuk memotong rumput. 

Oleh karena itu, pada tugas akhir ini akan dirancang robot pemotong rumput 

yang dapat bekerja secara autonomous dengan tingkat keakuratan tracking yang 

lebih baik. Adapun judul tugas akhir ini yaitu, berjudul “Penerapan Sistem Navigasi 
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Waypoint Pada Robot Pemotong Rumput Autonomous Berbasis Arduino Mega 

Dengan Media Global Positioning System (GPS)”.  

 

1.2. Perumusan Masalah 

 Penelitian tentang robot pemotong rumput telah semakin berkembang, 

dimana telah banyak peneliti-peneliti sebelumnya menerapkan teknologi-teknologi 

terbaru seperti, remote, internet of things, bluetooth, pemasangan sensor, dan 

penerapan alghoritma. Namun, dibalik canggihnya sebuah teknologi, tetap saja ada 

kelemahan dari robot pemotong rumput yang menuntut peneliti-peneliti selanjutnya 

untuk memperbaiki kelemahan tersebut. 

Beberapa penelitian telah mencoba untuk memasangkan teknologi semacam 

remote dengan media Bluetooth atau radio control, namun penggunaannya masih 

perlu diikuti dan diawasi langsung oleh operator karena jarak kontrol yang terbatas.  

Pengembangan lainnya adalah pada penelitian [1] yang menerapkan algoritma  

fuzzy metode sugeno pada robot pemotong rumput. 

Namun pada penelitian [1], masih terdapat kelemahan yakni pada fitur 

tracking, yang dimana titik tracking tersebut  kurang fleksibel dan kompleks. Hal 

ini disebabkan karena robot pemotong rumput hanya mampu bernavigasi satu arah 

saja dan belum mampu mempertahankan arah pemotongan rumput yang 

diinginkan. Untuk mengatasi hal tersebut maka akan digunakan modul kompas dan  

GPS agar fitur tracking nya lebih fleksibel dan kompleks.  

 Penelitian ini akan menerapkan sebuah sistem navigasi yang baru, dimana 

sistem tersebut akan  membuat robot pemotong rumput dapat bekerja secara 

autonomous dengan track yang telah ditentukan sebelumnya. Sistem navigasi ini 

menggunakan global positioning system (GPS) sebagai media dari sistem navigasi 

itu sendiri.  

 Setelah penerapan sistem navigasi ini dilakukan, barulah penulis akan 

melakukan pengujian terhadap sistem yang baru ini, apakah sistem ini layak dan 

mampu digunakan sebagai sebuah navigasi dalam proses pemotongan rumput.  
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1.3.  Tujuan Penelitian 

 Tujuan penulisan penelitian ini berdasarkan latar belakang diatas dapat 

dilihat sebagai berikut: 

1. Merancang robot pemotong rumput secara autonomous. 

2. Menerapkan sistem navigasi waypoint dengan media GPS pada robot 

pemotong rumput. 

3. Menguji kelayakan sistem navigasi waypoint dengan media GPS pada robot 

pemotong rumput menggunakan GPS dan kompas neo8. 

 

1.4.  Ruang Lingkup Penelitian 

Agar tidak terjadi perluasan pokok bahasan pada tugas akhir ini , penulis akan 

menentukan ruang lingkup penelitian sebagai berikut :  

1. Robot pemotong rumput dikendalikan secara autonomous. 

2. Robot pemotong rumput ini menggunakan ardupilot mega sebagai mainboard 

robot tersebut. 

3. Pengujian dilakukan dilapangan terbuka khususnya lapangan bola dengan 

memperhatikan kondisi lapangan. 

4. Pembahasan dan pengujian alat hanya berfokus pada pengujian sistem 

navigasi autonomous menggunakan GPS waypoint pada robot pemotong 

rumput. 

 

1.5.  Sistematika Penulisan 

 Dalam memudahkan penyusunan proposal tugas akhir ini disusun dengan 

sistematika penulisan sebagai berikut: 

1.  PENDAHULUAN 

 Pada bab ini berisi tentang pembahasan latar belakang permasalahan, 

rumusan masalah, batasan masalah, tujuan penelitian, keaslian penelitian, 

metedologi penelitian, dan sistematika penulisan. 

2. TINJAUAN PUSTAKA 

 Bab ini berisi tentang teori-teori yang diperlukan dan mendukung dalam 

penulisan tugas akhir ini sesuai dengan topik yang dibahas. Teori-teori ini 

diambil dari buku-buku literatur dan dari internet. 
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3. PERANCANGAN 

 Bab ini berisikan penjelasan mengenai perencanaan yang dituangkan    

 ke dalam suatu flowchart , prosedur dan langkah-langkah  penyelesaian 

 masalah yang dibahas dan analisa dari tiap – tiap  flowchart.. 

4. HASIL DAN ANALISA 

Berisikan tentang data-data yang didapatkan melalui penelitian/observasi 

yang dibahas dengan melakukan perhitungan dan analisa terhadap data. 

5. KESIMPULAN DAN SARAN 

Bab ini berisi kesimpulan dari penelitian dan saran.. 

DAFTAR PUSTAKA 

LAMPIRAN 
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