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Abstract: Table tennis is one of the most popular sports played and routinely competed in
from Independence Day competitions to the Olympics. This sport has problems if there are no
friends or training partners. The purpose of this study is to create training equipment that can
move the ball both vertically and horizontally. Research and development methods, using
Arduino Uno, potentiometer, servo motor, DC motor, and I2C LCD with different voltages. The
research was conducted for three months in the Umpar electrical engineering laboratory. The
research on making the tool succeeded in carrying out vertical and horizontal movements. The
results obtained in the test height of 73 cm, the value of the ball throw distance, with a voltage
of 5 volts, in test I = 76 cm, 7 volts = 96.5 cm, 10 volts = 156 cm, 12 volts = 184.5 cm.
Furthermore, testing vertical and horizontal movements with manual control obtained vertical
and horizontal angle values in testing target 3 = 27° and 61°, target 9 = 7° and 32°.
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1. PENDAHULUAN

Perkembangan ilmu teknologi sekarang banyak manfaat yang dapat kita rasakan, salah
satunya untuk mempermudah berbagai macam pekerjaan manusia mulai dari bidang
industri, pemerintahan, pendidikan, dan lain sebagainya, tak terkecuali pada bidang
olahraga (Irwan & Alauddin, 2022).Tenis meja di kalangan masyarakat Indonesia
merupakan salah satu olahraga yang paling digemari (Moh et al., 2022),dan rutin
dipertandingkan mulai dari ajang kemerdekaan hingga Olimpiade. Tenis meja
dimainkan dengan cara yang cukup mudah, tidak memerlukan tempat yang terlalu
luas, dan memang bisa dimainkan di dalam ruangan. Memang, permainan ini
membutuhkan peralatan khusus yang harus Anda miliki saat ingin bermain tenis meja.
Peralatan tersebut terdiri dari meja tenis, bet atau pemukul bola, dan bola tenis.

Di Indonesia dan beberapa negara lain, permainan ini lebih sering disebut pingpong.
Namun, kendala dari tenis meja adalah permainan ini harus dimainkan oleh 2 orang,
dan jika ingin menguasai permainan ini, Anda memerlukan teman bermain. Oleh
karena itu, diperlukan inovasi yang dapat mengatasi keterbatasan tersebut.

Salah satu hal utama dalam pengembangan robot adalah sistem kendalinya (Pawelloi
& Basri, 2024).Penerapan inovasi dalam permainan tenis meja telah banyak dilakukan
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oleh para ahli. Salah satu pemikiran yang menjadi dasar pengembangan yang akan
dilakukan adalah pemikiran yang dilakukan oleh (Saputro et al.,2015) dengan judul
Robot Pelatih Tenis Meja dengan memanfaatkan Atmega 16. Dengan memanfaatkan
inovasi sensor Ultrasonik sebagai jalur koordinat robot dengan Mikrokontroler Atmega
16 yang digunakan sebagai pengontrol kecepatan motor DC untuk pelempar yang
putarannya dapat diatur sehingga berpengaruh dalam pengaturan kecepatan lemparan
bola.

Tujuan dari penelitian ini untuk memudahkan para penggiat bola pinpong untuk latihan
tanpa ada parner main sehingga pemain bisa latihan kapanpun yang mereka inginkan.
Kemajuan yang akan dilakukan dari penelitian ini adalah penambahan suatu rangka
pengembangan pada mesin tersebut agar dapat bergerak secara vertikal maupun
bidang datar, dimana pengendalian pada mesin pelempar bola tenis meja ini
menggunakan suatu rangka kendali, pengendalian secara manual menggunakan suatu
potensiometer agar mesin pelempar tersebut dapat bekerja dengan lebih baik.

2. METODOLOGI PENELITIAN
2.1. Jenis Penelitian

Menggunakan metode penelitian Research and Depelopment dengan menguiji fungsi
rangkaian alat apakah sesuai yang diharapkan serta mengacu pada studi literatur
terdahulu yang telah dikumpulkan.Penelitian dilaksanakan selama 3 bulan dimulai
bulan Juli 2023 sampai september 2023 di Laboratorium Teknik Elektro Universitas
Muhammadiyah Parepare.

2.2. Alat dan Bahan

Alat dan Bahan yang digunakan pada penelitian ini meliputi 2 kategori,yakni perangkat
keras (hardware) dan perangkat lunak (sofware).perangkat keras yang digunakan
terdiri dari beberapa komponen dan modul elektronika,diantaranya Arduino uno,motor
servo MG99R, motor DC,dimmer,potensiometer,modul step-down LM2596,serta LCD 16
x 2 yang dilengkapi dengan I2C.perangkat lunak yang digunakan aplikasi Arduino
IDE,sebagai fitur dalam membuat program miktrokontroler.
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2.3 Perancangan Sistem
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Gambar 1.Blok Diagram

Blok diagram pada gambar 1. terdiri dari 3 bagian utama,yaitu input,proces dan
output.Pada bagian input terdiri dari potensiometer dan saklar yang berfungsi sebagai
pengontrol dari pergerakan mesin dan saklar sebagai tombol menyalakan dan
mematikan mesin, pada bagian proses ada Arduino uno yang menjalankan perintah
dari input dan terakhir bagian output menggunakan servo dan motor dc yang masing
masing berfungsi untuk pergerakan dan pelontar bola pinpong kemudian dilengkapi
LCD 16x2 untuk menampilkan nilai sudut.

3. HASIL DAN PEMBAHASAN
3.1 Perancangan Hardware

Perangkat keras pada konstruksi mesin pelontar bola tenis meja berfungsi sebagai
kontrol dan proses pada mesin pelontar bola tenis meja dapat kita lihat dibawabh ini:
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Gambar 2. Perancangan Hardware



M.Said et al. Sistem Pengaturan Kecepatan (...)

Motor dc/pelontar bola

" -

R i-' 7 Séwo
- S i)
O N

AR ST 20N

Led 16 x2

Potensiometer Saklar

Gambar 3. Realisasi Mesin Pelontar Bola Tenis Meja

3.2 Perancangan Sofware

Perancangan perangkat lunak atau software menggunakan aplikasi Arduino IDE yang
mengontrol bagian perangkat lunak dalam hal ini program yang di input ke
miktrokontroler berupa perintah untuk mengolah data.Perancangan perangkat lunak ini
bertujuan untuk mengatur kinerja perangkat input dan output dengan adanya intruksi
intruksi yang teratur yang dimasukkan ke dalam miktrokontroler. Flowchart dapat di
lihat pada gambar berikut.
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Gambar 4.Flowchart

Pada bagian perangkat lunak mesin Langkah pertama adalah mengatur nilai sudut
servo sesuai dengan target yang di inginkan kemudian mengatur nilai kecepatan dari
pelontar juga mnggunakan potensiometer lalu lcd akan menampilkan nilai sudut serta
kecepatan dari mesin pelontar ini untuk aplikasi pemrograman yang di gunakan disini
menggunakan aplikasi ARDUINO IDE.

3.3 Pengujian Sistem

1.Pengujian Pergerakan Mesin Pelontar

pada gambar 5 dibawah memperlihatkan banyak variasi tegangan yang di gunakan
pada pengujian ini yang mana pengujian ini mengukur jarak bola pingpong yang di
lontarkan oleh mesin yang dimana pengujian penelitian ini menggunakan meteran
sebagai alat untuk mengetahui jarak pingpong ke pelontar bola.Berikut contoh
penguijian yang di lakukan.

Gambar 5.Pengujian Pergerakan Mesin Pelontar
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Tabel 1.Pengujian Pelontar Dengan Ketinggian 73 Cm

Fregangan Jarak lontaran bola (cm)
(volt) | 1 | 2 | 3 |4 |5 |6 |7 |8 | 9 |10
5 71 675 | 65 | 70 | 62 69 70 |62;5 | 695 | 68

7 9,5 | 98,7 |100,5 |98,2 |101,7 |105,2 |102,3 |100,2 | 99,5 | 97,5
10 156 |149,8 |132,6 | 134 | 145 |153,5 |148,5 | 146 |150,5 |148,5
12 184,5 | 178 |162,2 | 165 |173,5| 176 | 171 | 175 | 167 |155,5

Berdasarkan hasil pengujian yang telah di lakukan dengan ketinggian 73 cm dengan 4
variasi tegangan yang berbeda dilakukan 10 kali pengambilan data. Total percobaan
percobaan sebanyak empat puluh kali. Pada tegangan 5 volt dengan pengujian
pertama sampai kesepuluh jarak nya bernilai di angka 62-71 cm,kemudian pengujian
kedua dengan tegangan 7 volt pengujian pertama hingga ke sepuluh bernilai 96,5-
105,2 cm.dari 2 percobaan tersebut dapat kita lihat bahwa semakin tinggi nilai
tegangan yang di berikan pada mesin pelontar bola tenis meja maka jarak lontaran
bolanya akan semakin jauh.

2. Pengujian Pergerakan Vertikal dan Horizontal dengan Kendali Manual

Pengujian tahapan kedua ini dilakukan untuk mengetahui sudut horizontal, sudut
vertikal dan tegangan mesin pelontar dari setiap target yang telah ditentukan. Adapun
target pada pengujian kali ini berjumlah 9 target di mana pengambilan data dari
masing masing target sebanyak 5 (lima) kali percobaan.Contoh pengujian dapat di lihat
pada tabel.

Tabel 2.Penguijian Pergerakan Horizontal dan Vertikal Mesin

Target Percobaan Suo!ut Sl_Jdut Tegangan Ting ka_t
Ke- Vertikal | Horizontal Keberhasilan
1 27° 29° 9 Volt V
2 27° 29° 9 Volt V
1 3 27° 29° 9 Volt \
4 27° 29° 9 Volt \
5 27° 29° 9 Volt \
1 27° 45° 9 Volt \
2 27° 45° 9 Volt \
: 3 27° 45° 9 Volt V
4 27° 45° 9 Volt \
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Target Percobaan Sud_ut SL_Jdut Tegangan Ting ka_t
Ke- Vertikal | Horizontal Keberhasilan
5 27° 45° 9 Volt v
1 27° 61° 9 Volt V
2 27° 61° 9 Volt V
3 3 27° 61° 9 Volt V
4 27° 61° 9 Volt V
5 27° 61° 9 Volt V
1 19° 57° 11 Volt \
2 19° 57° 11 Volt \
4 3 19° 57° 11 Volt \
4 19° 57° 11 Volt \
5 19° 57° 11 Volt \
1 19° 45° 11 Volt \
2 19° 45° 11 Volt \
5 3 19° 45° 11 Volt \
4 19° 45° 11 Volt V
5 19° 45° 11 Volt V
1 19° 33° 11 Volt V
2 19° 33° 11 Volt v
6 3 19° 33° 11 Volt v
4 19° 33° 11 Volt V
5 19° 33° 11 Volt \
1 7° 32° 20 Volt V
2 7° 32° 20 Volt V
7 3 7° 32° 20 Volt V
4 7° 32° 20 Volt V
5 7° 32° 20 Volt \
1 7° 41° 20 Volt \
2 7° 41° 20 Volt \
8 3 7° 41° 20 Volt \
4 7° 41° 20 Volt \
5 7° 41° 20 Volt V
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Target Percobaan Sud_ut SL_Jdut Tegangan Ting ka_t
Ke- Vertikal | Horizontal Keberhasilan
1 7° 47° 20 Volt v
2 7° 47° 20 Volt V
9 3 7° 47° 20 Volt V
4 7° 47° 20 Volt v
5 7° 47° 20 Volt V

Tabel 2. diatas memperlihatkan penguijian pergerakan mesin pelontar bola pada target
yang telah di tentukan dengan kendali manual menunjukkan bahwa dari pengujian
target 1 (satu) hingga target ke 9 (sembilan) yang telah dilakukan, sudut servo yang
dihasilkan sesuai dengan yang telah diatur dengan program dan kontrol mesin pelontar

3.Pengujian Gerak Parabola

Pada pengujian ketiga,dilakukan untuk melihat nilai Jarak maximal dari lontaran bola
pingpong, ketika bola keluar dari pelontar bola dengan menggunakan teori gerak
parabola. Pengujian yang dilakukan menggunakan 4 sudut elevasi yang berbeda yaitu
10 derajat ,15 derajat, 20 derajat, dan 25 derajat. Berikut data hasil pengujian gerak
parabola dapat di lihat pada Tabel berikut

Jarak terjauh (m)="7‘j2 (2sinacosa) . .... (1)

Tabel 3. Pengujian Gerak Parabola

Tegangan | Sudut Elevasi | Jarak lontaran bola | Hasil perhitungan
160 cm
162 cm
10 164 cm 163 cm
162 cm
166 cm
173 cm
177 cm
15 172 cm 239 cm
175cm
174 cm
180 cm
183 cm
20 184 cm 306 cm
186 cm
188 cm
25 191 cm 363 cm

9 volt
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Tegangan | Sudut Elevasi | Jarak lontaran bola | Hasil perhitungan
194 cm
187 cm
190 cm
191 cm

Hasil pengujian menunjukkan 5 percobaan yang telah dilakukan dengan tegangan
pelontar sebesar 9 volt. Jarak terjauh yang didapatkan dari hasil pengujian dengan
sudut elevasi 10°,15°,20°,25° diperoleh jarak terjauh 166 cm,177 cm,188 cm dan 194
cm.namun dari hasil perhitungan jarak lontaran bola dengan menggunakan rumus
yang nilai dari vo nya konstan 6.85 m/s.Nilai jarak yang benar dari hasil perhitungan
yaitu hanya disudut 10° dengan jarak 163 cm untuk sudut elevasi 15°,20°,25° itu jauh
dari hasil pengujian.

4.KESIMPULAN

Setelah melakukan penelitian terkait dengan perancangan alat pelontar bola tenis meja
maka diperoleh kesimpulan bahwa mesin pelontar dengan menggunakan
potensiometer berhasil di rancang dan dapat melakukan kontrol vertikal dan horizontal
namun dalam pengujian keakuratan data yang di hasilkan jauh dari hasil teori
perhitungan hal ini di sebabkan banyaknya parameter yang diabaikan salah satunya
gaya gesek sehingga berpengaruh terhadap hasil penelitian.
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