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Abstrak

Robot merupakan salah satu alat yang dapat meringankan dan membantu
pekerjaan manusia. Robot tidak hanya meringankan pekerjaan, tetapi juga
mempercepat waktu pekerjaan tersebut. Maka dari itu penulis ingin
mengaplikasikan robot tersebut di lingkungan Politeknik Penerbangan Surabaya.

Kondisi saat ini, ketika akan melakukan maintenance pesawat maupun praktik
pembelajaran di hangar Politeknik Penerbangan Surabaya, Para taruna harus
mendorong pesawat secara manual sehingga membutuhkan banyak orang. Robot
ini dirancang untuk memudahkan para taruna saat ingin mengeluarkan pesawat jika
akan dilakukan maintenance maupun praktik pembelajaran di luar hangar. Solusi
untuk permasalahan ini adalah dengan merancang dan membuat Aircraft Towing.
Salah satu nya yaitu menggunakan robot.

Setelah melakukan pengujian pada robot ini, robot berhasil menarik miniatur
pesawat Cessna 172 dengan cara mengirimkan data ke aplikasi melalui modul wifi
sebagai kontrol jarak jauh dengan hasil pengujian gerak robot rata-rata diperlukan
waktu 0,15 detik dan rata-rata waktu yang diperlukan untuk memindahkan miniatur
pesawat adalah 53,5 detik. Penelitian ini nantinya dapat dikembangkan sebagai
solusi akan memindahkan pesawat ataupun barang agar tidak perlu lagi mendorong
secara manual karena dapat dikendalikan dengan jarak jauh dengan sistem Internet
of Thing (loT) yang terhubung dengan ESP 8266.

Kata Kunci : Robot, Aircraft towing, ESP 8266, Blynk, Pesawat Cessna 172.
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Abstract

Robot is a tool that can lighten and help human work. Robots not only ease the
work, but also speed up the work time. Therefore the author wants to apply the
robot in the Surabaya Aviation Polytechnic environment.

The current condition, when carrying out aircraft maintenance or learning
practices in the hangar of the Surabaya Aviation Polytechnic, the cadets have to
push the plane manually so it requires a lot of people. This robot is designed to
make it easier for the cadets when they want to take out the plane if it will be
carried out maintenance or learning practices outside the hangar. The solution to
this problemis to design and build an Aircraft Towing. One of them is using robots.

After testing this robot, the robot succeeded in pulling a miniature Cessna 172
aircraft by sending data to the application via the wifi module as a remote control.
airplane miniature is 53.5 seconds. This research can later be developed as a
solution to move aircraft or goods so that you no longer need to push manually
because it can be controlled remotely with an Internet of Things (IoT) system
connected to the ESP 8266.

Keywords : Robot, Aircraft towing, ESP 8266, Blynk, Cessna 172 aircraft.
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PENDAHULUAN

Robot  merupakan  suatu
sistem atau alat yang dapat menirukan
perilaku manusia untuk bertujuan
mempermudah pekerjaan dan
aktivitas manusia Untuk dapat
digolongkan sebagai robot, sebuah
mesin setidaknya harus memiliki dua
kemampuan, yaitu mampu
mendapatkan informasi dari
sekitarnya dan mampu melakukan
sesuatu  secara  fisik  seperti
menggerakkan atau memanipulasi
suatu objek. Salah satu alat yang
dapat meringankan pekerjaan adalah
robot.

Robot tidak hanya
meringankan pekerjaan, tetapi juga
mempercepat  waktu  pekerjaan
tersebut. Maka dari itu penulis ingin
mengaplikasikan robot tersebut di
lingkungan Politeknik Penerbangan
Surabaya. Kondisi saat ini, ketika
akan melakukan maintenance
pesawat maupun praktik
pembelajaran di hangar Politeknik
Penerbangan Surabaya, para Taruna
harus mendorong pesawat Secara
manual sehingga membutuhkan
banyak orang. Dengan munculnya
permasalahan tersebut maka pada
penelitian  penelitian  ini  akan
mengangkat judul “PROTOTYPE
RANCANGAN AIRCRAFT
TOWING ROBOT PESAWAT
CESSNA 172 DI HANGAR
POLITEKNIK PENERBANGAN
SURABAYA”.

TEORI SINGKAT

1. Arduino Uno
Arduino  Uno  adalah kit
pengembangan  mikrokontroler
berbasis ATmega28. Arduino
Uno adalah papan dari keluarga
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Arduino. Ada berbagai jenis
Arduino bar seperti Arduino
Nano, Arduino Pro Mini, Arduino
Mega dan Arduino Yun. Namun
yang paling populer adalah
Arduino Uno. Arduino Uno R3
adalah seri USB Arduino yang
terakhir dan terbaru. Modul ini
dilengkapi dengan segala yang
dibutuhkan untuk mendukung
mikrokontroler.

o w numw'nuu’
T B

DIGIVAL (PwM~) F &

Gambar 1 Arduino Uno R3

Motor Servo

Motor servo merupakan motor
listrik yang menggunakan sistem
kendali loop tertutup. Sistem ini
digunakan untuk mengontrol
akselerasi dan kecepatan motor
listrik dengan presisi yang sangat
tinggi.

A" |

Gambar 2 Motor Servo

Modul ESP 8266 merupakan
modul wifi yang berfungsi
sebagai mikrokontroler tambahan
seperti Arduino sehingga dapat
terhubung langsung ke Wireless
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Fidelity (Wi-Fi) dan terhubung ke
protokol TCP/IP. Untuk
mengaktifkan modul ini
membutuhkan tegangan sebesar
3.3v. Dan memiliki tiga mode
wifi, yang dapat digunakan
sebagai Stasiun, Titik Akses, dan
Keduanya. Modul ini juga
dilengkapi dengan processor,
memory dan GPIO dimana
jumlah pin tergantung dari jenis
ESP8266 yang kita gunakan.

Gambar 4 ESP 8266

4. Blynk merupakan aplikasi untuk
iOS dan Android OS vyang
mengontrol Arduino, NodeMCU,
Raspberry Pi, dll melalui Internet.
Aplikasi ini dapat digunakan
untuk  mengontrol  perangkat
keras perangkat, menampilkan
data sensor, menyimpan data,
memvisualisasikan, dan lainnya.

Gambar 5 Blynk

METODE PENELITIAN
Robot merupakan salah satu
alat yang dapat meringankan dan
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membantu pekerjaan manusia. Robot
tidak hanya meringankan pekerjaan,
tetapi juga mempercepat waktu
pekerjaan tersebut. Maka dari itu
penulis ingin mengaplikasikan robot
tersebut di lingkungan Politeknik
Penerbangan Surabaya. Kondisi saat
ini, ketika akan  melakukan
maintenance pesawat maupun praktik
pembelajaran di hangar Politeknik
Penerbangan Surabaya, Para taruna
harus mendorong pesawat secara

manual sehingga membutuhkan banyak
orang. Berkaitan dengan hal tersebut, maka
penulis membuat suatu rancangan yang dapat
digunakan menyelesaikan masalah yang ada
diatas melalui perancangan alat yang di
implementasikan melalui penelitian ini.
Berikut ini adalah blok  diagram penulis.

Motor Driver bﬁ Arduino / ESP Motor Driver

J

Mekanisme kunci
ban pesawat

Motor Motor

-

Gambar 6 Blok diagram rancangan alat

12v

Motor Driver
- Motor DC
SVPWM | grsjgg0 | 12VPWM

Gambar 7 Blok diagram kontrol motor
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Flowchart  rangcangan  penulis Pada proses pembuatan penelitian ini
sebagai berikut : penulis ingin merealisasikan apa yang
sudah

direncanakan sebelumnya yaitu agar
memudahkan para taruna saat ingin
mengeluarkan pesawat dari dalam
hangar untuk kegiatan praktik
ataupun saat pesawat dalam keadaan
maintenance.

HASIL PENELITIAN

Pengujian ini dilakukan agar
dapat memberi kemudahan dalam
pengujian implementasi 10T pada
prototype Aircraft Towing pesawat
Cesna 172. dan itu bisa mengetahui
Kinerja dari masing-masing
komponen dalam sistem tersebut dan
untuk mengetahui apakah sistem
yang telah dibuat sesuai dengan
perencanaan atau tidak.

Motoe bengerak

sesuai data koatrol
YES

Gambar 8 Flowchart Starting robot

pesawat terbuka
Gaambar 10 Aircraft Towing Robot
YES Dalam gambar keseluruhan alat
pesawat tertutup

diatas terdapat beberapa bagian,

bagian tersebut diantaranya yaitu :

» Pada bagian atas terdapat push
button ON/OFF.

» Pada bagian depan terdapat 2
motor servo yang berguna untuk

Gambar 9 Flowchart robot mengunci ban membuka dan menutup pengait

pesawa roda yang akan di towing.
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» Pada bagian tengah terdapat

motor dc yang berfungsi untuk
menggerakkan  pengunci  ban
pesawat yang akan ditowing.
Pada bagian belakang merupakan
PCB utama yang terdapat
Arduino dan Esp 8266 yang juga
tersambung ke motor driver dan
juga baterai sebagai pusat kontrol
utama aircraft towing robot.

Rangkaian Mikrokontroller
Arduino Uno

Arduino uno terhubung ke
beberapa komponen pendukung
lainnya, diantaranya

Baterai, motor driver
BTS7960, Motor DC dan
ESP 8266. Tujuan pengujian
Arduino ini adalah memastikan
bahwa beberapa pin

(masukan) dan port (keluaran)
dapat beroperasi dengan baik.

Tabel 1 Pengujian Pin ESP 8266

Pin Baik Rusa

5V

GND

D8

A0

Al

VIN

GND

ANENENENENAIAS

Rangkaian Komunikasi

Untuk mengetahui apakah modul
ESP 8266 masih berfuungsi
dengan baik atau tidak. Bila ping
dari ESP 8266 bisa diterima pc
maka dalam kondisi baik dan
dapat mengirim data.
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3. Miniatur Pesawat Cessna 172

Miniatur pesawat Cessna 172 ini
merupakan perumpamaan dari
pesawat Cessna 172. Miniatur ini
akan menjadi beban yang akan
ditarik oleh robot aircraft towing
sehingga pesawat dapat terparkir
dalam hangar dengan kontrol
jarak jauh melalui aplikasi blynk.

Gambar 11 Miniatur pesawat
Cessna 172

Layout hangar

Hangar  merupakan  struktur
bangunan tertutup untuk
menyimpan pesawat atau
maintenance pesawat. Untuk
simulasi Aircraft Towing Robot
Pesawat Cessna 172 maka layout
hangar  ini  dibuat agar
mengetahui saat kondisi pesawat
ditarik keluar dari hangar.

Gambar 12 Layout Hangar
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5. Hasil Penelitian
Pengujian dilaksanakan menjadi
tiga bagian yaitu pengujian jarak
maksimum koneksi robot dengan
kontrol 10T pada aplikasi Blynk
menggunakan modul ESP 8266,
pengujian gerakan robot pada
aplikasi Blynk , dan pengujian
waktu respon gerakan analog
pada aplikasi blynk yang diterima
oleh robot untuk memindahkan
pesawat yang akan di towing.

untuk
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Gambar 13 Kondisi Online pada Blynk

Pada gambar 4 dapat dijelaskan
bahwa kondisi online pada
aplikasi ~ blynk  menjelaskan
bahwa robot terhubung dengan

control device.
» Hasil Pengujian respon gerak robot

Tabel 3 Pengujian Respon Gerak Robot

Pengujian  dilakukan
mengetahui  Kkinerja  sistem,
apakah sistem dapat bekerja
sesuai dengan perencanaan atau
tidak.

» Hasil pengujian ESP 8266

Tabel 2 Pengujian Modul ESP 8266

Pengujian ke Jarak/Meter Respon Keterangan
1 5 Meter Terhubung Robot dapat dikendalikan
2 10 Meter Terhubung Robot dapat dikendalikan
3 15 Meter Terhubung Robot dapat dikendalikan
4 20 Meter Terhubung Robot dapat dikendalikan
5 25 Meter Terhubung Robot dapat dikendalikan
6 30 Meter Terhubung Robot dapat dikendalikan
7 35 Meter Terhubung Robot dapat dikendalikan
8 40 Meter Terhubung Robot dapat dikendalikan
9 45 Meter Terhubung Robot dapat dikendalikan
10 50 Meter Terhubung Robot dapat dikendalikan

14557 w A -
Aircraft Tug 5AFFF

Information

0.1.0

Asia/lakarta

Pengujian | Maju | Mundur | Kiri | Kanan Rata- Keterangan
Rata

Percobaan | 0,13 0.14 0.16 0.19 0.15 Detik
kel

Percobaan | 0,11 0.12 0.10 0.11 0.11 Detik
ke2

Percobaan | 0,12 0.13 0.18 0.17 015 Detik
ke3

Percoban | 0,11 0.14 0.16 0.19 015 Detik
ked

Percoban | 0,14 0.12 0.16 0.19 015 Detik
ke s

Rata-Rata | 0,12 0.13 0.15 0.17 025 Detik

Berdasarkan tabel

pengujian respon

Gerak robot pada blynk. Dapat
dijelaskan bahwa respon Gerak robot
yang dikendalikan jarak jauh dengan
memanfaatkan Internet of Things

(1oT)  melalui

aplikasi  blynk

mempunyai rata-rata waktu 0,15

detik.

POLITEKNIK PENERBANGAN SURABAYA
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Pengujian | Waktu Keterangan

yang

dibutuhkan
Percobaan | 10,6 Dalam lintasan
1 (detik) maju dan mundur
Percobaan | 7,5 (detik) Dalam lintasan
2 maju dan mundur
Percobaan | 4,5 (detik) Dalam lintasan
3 maju dan mundur
Percobaan | 2,4 (menit) | Dalam lintasan
4 berbelok
Percobaan | 2,1 (menit) | Dalam lintasan
S berbelok
Rata-Rata | 53,5 Rata Rata waktu

(detik) yang dibutuhkan

Tabel 4 Pengujian waktu memindahkan

pesawat

» pengujian waktu memindahkan
pesawat

Berdasarkan tabel pengujian waktu
memindahkan pesawat dapat
dijelaskan bahwa robot mengalami
kendala yaitu disaat posisi berbelok,
hal ini dapat dilihat dari data hasil
pengujian yang mana ketika dalam
kondisi lintasan hanya maju dan
mundur robot tidak begitu kesulitan
namun ketika dalam keadaan belok
robot mengalami kesulitan karena
desain kaki robot yang sulit untuk
belok menjadi penyebab robot
kesulitan dalam posisi belok dan pada
tabel diatas dapat diketahui bahwa
rata-rata waktu yang dibutuhkan
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robot untuk memindahkan pesawat
adalah 53,5 detik.

» Pengujian aplikasi blynk dan analisis

Aplikasi ini  merupakan wadah
kreatifitas untuknmembuat antar
muka grafis untuk proyek yang akan
diimplementasikan hanya dengan
metode drag and drop widget.
Aplikasi Blynk yang dirancang untuk
mengontrol robot dengan jarak jauh
yang bertujuan untuk memudahkan
dalam memindah posisi pesawat atau
menarik keluar pesawat dari dalam
hangar.

Cara pengujian :

Membuka aplikasi Blynk yang telah
diprogram.

09.02 v - Te

Log In

Gambar 14 Tampilan awal Blynk

Menyambungkan aplikasi  blynk
dengan robot melalui wifi, ketika
blynk dan robot sudah tersambung
maka tampilan pada aplikasi blynk
muncul status “online”.
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Gambar 15 Status online pada blynk

Ketika  aplikasi  blynk  sudah
tersambung dengan robot maka robot
dapat dikontrol melalui widget yang
sudah tersedia.

09517 . T -

Blynk Aircraft Tug OES8B8 T,  «ev

Aircraft to =
Wah9u Bimantarsa

Gambar 16 Tampilan kontrol

pengguna dapat mengontrol robot
untuk maju atau mundur dengan
menggerakkan widget analog.
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Gambar 17 Kontrol gerakan robot
pada aplikasi blynk

pengguna dapat mengontrol robot
untuk mengunci ban pesawat yang
akan dipindah.

14.47 9 . 4G .

Aircraft Tug 5AFFF S oo

Aircraft Tus
Wak=ou Bimantara

N

Gambar 18 Kontrol pengunci pada ban
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SIMPULAN

Berdasarkan perancangan,
pembuatan, dan analisis pembuatan
prototype rancangan aircraft towing
robot Pesawat Cessna 172 di hangar
Politeknik Penerbangan Surabaya,
maka dapat diambil kesimpulan
sebagai berikut:

a. Dengan adanya robot aircraft
towing ini dapat mempermudah
Taruna/i untuk menggeser atau
memindahkan pesawat dari dalam
hangar tanpa secara manual.

b. Rancangan robot ini menggunakan
NodeMCU ESP 8266 yang bisa
mengontrol robot secara jarak jauh
melalui aplikasi blynk menggunakan
wifi

c. Dari data wuji robot dalam
memindahkan pesawat, untuk
memindahkan  sebuah  pesawat
mengalami kesulitan dalam posisi
belok dikarenakan robot sulit untuk
belok ke kanan maupun ke Kiri.

d. Sebagai sarana untuk menambah
wawasan sesuai penelitian yang akan
dibuat.
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