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ABSTRAK

Kiper merupakan salah satu posisi paling penting dalam sepak bola
karena tugas utamanya adalah menjaga gawang dari kebobolan. Latihan
rutin dan intensif diperlukan agar kiper dapat memiliki refleks yang baik,
keterampilan menangkap bola, serta kemampuan membaca arah bola
dengan cepat. Namun, dalam pelatihan tradisional, kiper sering kali
bergantung pada pelatih atau pemain lain untuk menembakkan bola ke
arah mereka. Ini menciptakan keterbatasan, seperti variasi arah dan
kecepatan bola yang terkadang tidak konsisten, serta keterbatasan waktu
dan tenaga dari pelatih. Sebagai solusi, inovasi berupa robot pelontar bola
dengan sistem gerak terkontrol sangat membantu. Robot ini tidak hanya
berfungsi untuk melontarkan bola ke arah Kiper, tetapi juga dilengkapi
dengan sistem gerak yang memungkinkan robot untuk berpindah posisi
secara dinamis. Robot ini dapat diprogram untuk berpindah-pindah posisi
di lapangan dengan kecepatan dan akurasi tinggi.Pengujian sistem gerak
menunjukkan bahwa robot mampu bergerak dengan stabil pada
permukaan lapangan yang datar. Sistem kendali robot ini menggunakan
modul Bluetooth HC-05 untuk komunikasi antara robot dan smartphone.
Bagian penting yang berfungsi sebagai pengatur arah gerak robot
menggunakan motor 2 motor DC 12V. Kontrol robot pelontar bola ini
menggunakan aplikasi MIT App Inventor. Pengujian modul Bluetooth
HC-05 berhasil mengantarkan koneksi hinggal maksimal 11 meter. Hasil
pengujian, penggunaan 2 motor DC berhasil untuk bergerak secara
fleksibel di berbagai arah (maju, mundur, belok kanan, dan belok Kiri)
melakukan manuver cepat dan presisi dalam berbagai arah serta memiliki
efisiensi kecepatan konsisten pada 10 detik (belok kanan, belok kiri) dan
19-40 detik (maju, mundur).

Kata kunci: Smartphone, Bluetooth, Motor DC, Mit App Invertor, Gerak
Robot



ABSTRACT

The goalkeeper is one of the most important positions in football because
its main task is to keep the goal from being conceded. Regular and
intensive training is needed so that goalkeepers can have good reflexes,
ball catching skills, and the ability to read the direction of the ball quickly.
However, in traditional training, goalkeepers often rely on coaches or
other players to shoot the ball at them. This creates limitations, such as
variations in direction and ball speed that are sometimes inconsistent, as
well as limited time and energy on the part of the coach. As a solution,
innovation in the form of a ball-throwing robot with a controlled
movement system is very helpful. This robot not only functions to throw
the ball towards the goalkeeper, but is also equipped with a movement
system that allows the robot to change positions dynamically. This robot
can be programmed to move positions on the field with high speed and
accuracy. Testing of the motion system shows that the robot is able to
move stably on a flat field surface. This robot control system uses the HC-
05 Bluetooth module for communication between the robot and
smartphone. The important part that functions as a controller for the
robot's movement direction uses 2 12V DC motors. Control this ball
throwing robot using the MIT App Inventor application. Testing the HC-
05 Bluetooth module succeeded in delivering a connection up to a
maximum of 11 meters. Test results showed that the use of 2 DC motors
was successful in moving flexibly in various directions (forward,
backward, right turn and left turn), performing fast and precise
maneuvers in various directions and having consistent speed efficiency of
10 seconds (right turn, left turn) and 19-40 seconds (forward, backward).

Keyword: Smartphone, Bluetooth, DC motor, MIT App Inventor
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