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ABSTRAK 

Trivaldo Putra : Rancang Bangun Robot Pelontar Bola Tenis Lapangan 
Berbasis Internet of Thing (IoT) 

Pembimbing : Dr. Sukardi, M.T., IPM. 

 

Pada revolusi industri 4.0 sekarang ini, dunia industri sudah memasuki 
dunia virtual dimana penggunaan mesin automasi yang sudah terintegrasi dengan 
internet sehingga efek yang ditimbulkan dari penerapan ini yaitu meningkatnya 
efektivitas produksi dan meningkatnya daya persaingan. Pada bidang olahraga tenis 
lapangan, teknologi automasi yang terintegrasi dengan internet ini belum banyak 
diterapkan. Salah satu penggunaan teknologi yang terintegrasi dengan internet ini 
dapat diaplikasikan kedalam sebuah alat pelontar bola tenis lapangan sehingga 
memudahkan atlet dan pelatih tenis lapangan dalam berlatih. Dalam penelitian ini, 
merancang sebuah robot pelontar bola tenis lapangan berbasis Internet of Thing 
(IoT) yang bertujuan untuk memberikan kemudahan dan efisiensi untuk para atlet 
dan pelatih dalam berlatih. Pembuatan alat ini terdiri dari perangkat keras seperti 
Arduino Mega2560, ESP32, motor DC, display LCD 16x2, driver BTS7960, I2C, 
sensor IR, solenoid, sensor ultrasonik, push button, dan joystick modul. Perangkat 
lunak (software) yang digunakan yaitu Arduino IDE dan Blynk IoT. Hasil dari 
penelitian ini adalah alat dapat digunakan dengan beberapa jenis mode permainan 
otomatis dan mode kendali manual, alat dapat dikendalikan secara wireless melalui 
jaringan internet yang dioperasikan pada smarthphone, dan alat juga dapat dikontrol 
secara langsung melalui LCD display control. 
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BAB 1 

PENDAHULUAN 

 

A. Latar Belakang Masalah 

Perubahan dunia sudah memasuki era yang dimana teknologi tentang 

informasi sudah menjadi kebutuhan di kehidupan manusia. Segala sesuatu 

menjadi memungkinkan dengan adanya penggunaan komputasi dan data 

menjadi tidak terbatas karena dipengaruhi dengan perkembangan internet dan 

teknologi digitalisasi sebagai dasar dari pergerakan dan hubungan manusia 

dengan suatu mesin (Rohida, 2018). Pada era ini, industri akan beralih ke dunia 

virtual dimana penggunaan mesin automasi yang terhubung dengan internet 

sehingga efek yang ditimbulkan dari penerapan ini yaitu meningkatnya 

efektivitas produksi dan meningkatnya daya persaingan (Fonna, 2019). Dengan 

adanya automasi yang terintegrasi dengan internet ini akan memudahkan 

manusia untuk memantau ataupun mengendalikan suatu mesin kapanpun dan 

dimanapun dengan catatan di lokasi yang akan diterapkan teknologi kendali 

jarak jauh mempunyai jaringan internet yang memadai. Namun dalam dunia 

olahraga, belum banyak teknologi automasi yang terintegrasi dengan internet 

ini diterapkan dalam proses pelaksanaan aktivitas olahraga. Salah satu olahraga 

yang perlu penggunaan teknologi automasi ini yaitu olahraga tenis lapangan. 

 Tenis lapangan merupakan suatu permainan yang menggunakan raket, 

dimana permainan ini dimainkan oleh 2 orang (single=tunggal), atau 4 orang 

(double=ganda), dan lapangannya dibagi menjadi dua bagian utama yaitu 
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lapangan sendiri tempat melakukan serangan dan bertahan sedangkan lapangan 

lawan sebagai target pemukulan, yang batasi dengan net dan garis-garis 

lapangan (Yasriuddin & Wahyudin, 2017). Seorang atlet tenis lapangan dapat 

memenangkan pertandingan apabila ia telah menguasai berbagai jenis pukulan 

atau teknik dalam permainan, seperti mengendalikan permainan bola dengan 

menggunakan raket tenis, melakukan pukulan teknik dasar dan pukulan teknik 

lanjutan yang merupakan kemampuan yang harus dikuasai oleh seorang atlet 

tenis lapangan. Namun, terdapat teknik yang seharusnya dikuasai terlebih 

dahulu dalam bermain tenis lapangan yaitu ball feeling. Keterampilan primer 

yang diperlukan untuk belajar olahraga tenis lapangan adalah rasa terhadap 

ball sense  ball feeling (Teguh, 2005). Tujuan 

latihan ball feeling ini 

sehingga memudahkan atlet dalam menguasai bola. Untuk mendapa ball 

feeling

rasa terhadap bola, seperti memukul, memantulkan, dan menghentikan bola. 

 Alat pelontar bola tenis lapangan adalah suatu alat yang digunakan 

untuk membantu proses latihan bola tenis lapangan yang terbuat dari rangkaian 

alat-alat elektronik dan besi-besi yang dirakit menjadi sebuah alat yang sudah 

dirancang (Muzhar, 2021). Terkhusus di daerah Sumatera Barat sendiri masih 

sulit kita jumpai alat pelontar bola tenis lapangan. Saat ini telah ada dua alat 

pelontar bola tenis lapangan yang sudah dibuat dan dikembangkan sebelumnya 

oleh mahasiswa Teknik Elektro Universitas Negeri Padang. Namun masih ada 

beberapa hal lagi yang harus dikembangkan dari kedua alat tersebut agar alat 
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tersebut bekerja secara lebih optimal diantaranya, yaitu pengendalian bola yang 

dapat diakses secara wireless menggunakan bluetooth remote dikembangkan 

menjadi berbasis internet. Selanjutnya, sering terjadi error pada saat 

pembacaan bola tenis yang terlontar pada alat pelontar bola tenis lapangan 

sebelumnya. Informasi pembacaan bola ini nantinya akan membantu para 

pengguna pada saat proses latihan berlangsung sehingga hal ini perlu 

dikembangkan agar pembacaan bola bisa akurat. Pengoperasian mode 

permainan sebelumnya yang dibatasi dengan delay yang menyulitkan pemain 

untuk penggunaan alat sehingga perlu dikembangkan menjadi otomatis. Selain 

itu, ketinggian minimal lontaran bola masih jauh melambung diatas net 

sehingga perlu dikembangkan lagi agar ketinggian minimal lontaran bola bisa 

melambung tepat berada diatas net yang seperti yang dilakukan para pemain 

olahraga tenis lapangan. 

 Pengembangan ini diharapkan dapat lebih membantu para pelatih dan 

atlet dalam proses latihan kedepannya. Karena adanya teknologi Internet of 

Thing (IoT) digunakan pada alat nantinya tentu dapat memudahkan pelatih 

dalam mengendalikan mesin pelontar bola tenis lapangan. Internet of Things 

(IoT) merupakan bentuk gagasan yang dimana seluruh benda pada dunia nyata 

dapat berinteraksi satu dengan yang lain menggunakan koneksi jaringan 

internet (Efendi, 2018). Dengan alat ini diharapkan dapat memberikan 

kemudahan dan keefisienan untuk pelatih dan para atlet bola tenis lapangan 

dalam proses latihan. Dari kesimpulan itu penulis mengangkat sebuah judul 
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ancang Bangun Robot Pelontar Bola Tenis Lapangan Berbasis Internet 

of Thing (IoT) . 

B. Identifikasi Masalah 

 Berdasarkan latar belakang masalah dapat diidentifikasi beberapa 

masalah sebagai berikut. 

1. Penggunaan robot pelontar bola tenis lapangan belum banyak ditemukan 

dan dikembangkan. 

2. Mesin yang sudah ada sebelumnya masih menggunakan sistem kendali 

melalui bluetooth remote sehingga pengontrolan tidak bisa melebihi jarak 

jangkauan bluetooth. 

3. Seringnya terjadi error pada saat perhitungan jumlah bola yang 

dilontarkan. 

4. Pengoperasian mode permainan sebelumnya yang dibatasi dengan delay 

menyulitkan pemain untuk penggunaan alat. 

5. Ketinggian minimal lontaran bola masih melambung tinggi diatas net. 

C. Batasan Masalah 

 Dalam pembuatan tugas akhir ini, terdapat beberapa batasan masalah 

agar tidak meluasnya pembahasan yaitu sebagi berikut. 

1. Robot pelontar bola tenis lapangan dapat dikontrol menggunakan remote 

control Blynk IoT dan LCD display control. 

2. Mekanikal pelontar bola tenis lapangan dirancang untuk dapat bergerak ke 

kiri dan kanan serta atas dan bawah. 
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3. Mekanikal untuk melontarkan bola tenis lapangan dirancang menggunakan 

dua roller dengan diameter 10cm yang digerakkan dengan motor DC. 

4. Robot pelontar bola tenis lapangan dirancang untuk dapat melakukan mode 

permainan otomatis dan kendali manual. 

5. Robot pelontar bola tenis lapangan membutuhkan sumber listrik AC dalam 

pengoperasiannya. 

D. Rumusan Masalah 

 Berdasarkan masalah yang diuraikan diatas, maka rumusan masalah 

dalam tugas akhir ini sebagai berikut 

1. Bagaimana rancangan robot pelontar bola tenis lapangan berbasis Internet 

of Thing? 

2. Bagaimana kinerja robot pelontar bola tenis lapangan berbasis Internet of 

Thing? 

E. Tujuan  

 Adapun tujuan dalam pengerjaan tugas akhir ini adalah sebagai berikut. 

1. Merancang robot pelontar bola tenis lapangan berbasis Internet of Thing. 

2. Menganalisis kinerja robot pelontar bola tenis lapangan berbasis Internet 

of Thing. 

F. Manfaat  

 Adapun manfaat dari penelitian tugas akhir ini sebagai berikut. 

1. Robot pelontar bola dapat dikendalikan secara wireless dengan 

memanfaatkan jaringan internet untuk pengontrolan robot yang dapat 

diakses di Android. 
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2. Robot pelontar bola tenis lapangan dapat melontarkan bola secara acak 

dari berbagai arah. 

3. Hasil karya ini diharapkan dapat membantu seseorang untuk berlatih 

menjadi seorang atlet maupun menjadi pemain tenis yang lebih baik. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


