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ABSTRAK 

Sepak bola secara umum dibagi bedasarkan posisi menjadi empat kategori 

utama, yaitu kiper, pemain pertahan, pemain tengah, dan penyerang. 

Tujuan utama dari permainan sepak bola yaitu mencetak gol sebanyak-

banyaknya. Meskipun demikian, kiper merupakan posisi yang sangat 

krusial dalam permainan sepak bola. Latihan kiper merupakan salah satu 

aspek yang membutuhkan variasi dan konsistensi tinggi dalam menerima 

tembakan bola. Ketangkasan dan kecepatan reaksi merupakan dua aspek 

krusial yang harus dimilliki seorang kiper. Namun, keterbatasan sumber 

daya manusia sering menjadi hambatan dalam mencapai latihan yang 

optimal seperti konsistensi dan variasi tembakan yang bergantung pada 

keterampilan individu penendang. Oleh karena itu, pembuatan tugas akhir 

ini ini bertujuan untuk merancang dan mengembangkan robot pelontar 

bola yang dapat dikendalikan melalui smartphone, guna memberikan 

variasi tembakan yang lebih konsisten dan terukur, serta meningkatkan 

keefektifan dalam melatih kiper. Sistem kendali robot ini menggunakan 

modul Bluetooth HC-05 untuk komunikasi antara robot dan smartphone. 

Bagian penting yang berfungsi sebagai pengatur arah dan pengatur 

pelontar bola menggunakan 2 motor DC spindle, 2 motor DC PG36, dan 

2 motor DC 12V. Kontrol robot pelontar bola ini menggunakan aplikasi 

MIT App Inventor. Pengujian yang dilakuan dengan menggunakan nilai 

PWM pada motor spindle sebesar 255, untuk menguji akurasi pelontaran 

bola dari tiga jarak yang berbeda 5 meter (akurasi 100%), 7 meter akurasi 

98%), dan 11 meter  (akurasi 80%). Selain itu, pengujian baterai dengan 

hasil rata-rata penurunan sekitar 0,30 V yang di uji 1 jam. Penelitian ini 

menunjukkan bahwa robot pelontar bola yang dikembangkan mampu 

memberikan tembakan bola dengan konsistensi dan akurasi yang baik 

pada berbagai jarak, serta memiliki ketahanan baterai yang cukup untuk 

mendukung operasi selama durasi pengujian. 

 

Kata Kunci: Robot pelontar bola, smartphone, Bluetooth HC-05, MIT 

App Inventor 
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ABSTRACT 

Football is generally divided by position into four main categories, 

namely goalkeepers, defenders, midfielders and attackers. The main goal 

of the game of soccer is to score as many goals as possible. However, the 

goalkeeper is a very crucial position in the game of football. Goalkeeper 

training is one aspect that requires high variation and consistency in 

receiving ball shots. Dexterity and reaction speed are two crucial aspects 

that a goalkeeper must have. However, limited human resources often 

become an obstacle in achieving optimal training such as consistency and 

shot variety which depends on the individual skill of the kicker. Therefore, 

the aim of this final project is to design and develop a ball throwing robot 

that can be controlled via smartphone, in order to provide a more 

consistent and measurable variety of shots, as well as increase 

effectiveness in training goalkeepers. This robot control system uses the 

HC-05 Bluetooth module for communication between the robot and 

smartphone. The important part that functions as a direction controller 

and controller for throwing the ball uses 2 DC spindle motors, 2 PG36 

DC motors and 2 12V DC motors. Control this ball throwing robot using 

the MIT App Inventor application. The test was carried out using a PWM 

value on the spindle motor of 255, to test the accuracy of throwing the 

ball from three different distances, 5 meters (100% accuracy), 7 meters, 

98% accuracy), and 11 meters (80% accuracy). Apart from that, battery 

testing resulted in an average drop of around 0.30 V which was tested for 

1 hour. This research shows that the ball throwing robot developed is 

capable of delivering ball shots with good consistency and accuracy at 

various distances, and has sufficient battery life to support operation for 

the duration of the test. 

 
Keywords: Ball throwing robot, smartphone, Bluetooth HC-05, MIT App 

Inventor 
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