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MOTTO 

 

“Allah tidak membebani seseorang melainkan sesuai dengan 

kesanggupannya. ” 

(Al Baqarah 286) 

 

“ Terbangun dan beranjak di setiap hari Kunikmati hariku di kota 

kecil ini Membangun asa dan sejuta mimpi Jadilah apa pun di 

rumahku sendiri” 

Campusboys1976 - Sleman 
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RANCANG BANGUN PELEMPAR RING MENGGUNAKAN MOTOR DC 

PADA KONTES ROBOT ABU INDONESIA (KRAI) 2023 

Iyos Locka Perdana 

2000022058 

ABSTRACK 

Kontes Robot Indonesia (KRI) merupakan kegitan Progam Kreatifitas 

Mahasiswa bidang robotika yang adakan oleh pemerintah melalui KEMENRISTEK 

DIKTI, Dimana kegiatan tersebut merupakan wadah bagi mahasiswa untuk 

mengembangkan kreatifitas dan kemampuan mereka di bidang Iptek. Indonesia telah 

mengadakan beberapa kali Kontes Robot Indonesia (KRI). Ring memiliki bentuk yang 

bulat hal ini menjadi permasalahan tersendiri untuk mendesain mekanik pada sistem 

pelempar, Kesulitan menentukan bentuk mekanik agar pelempar dapat menyesuaikan 

ring agar jatuh tepat pada pole (sasaran).  

Adapun materi dan bahan yang digunakan pada pembuatan tugas akhir 

menggunakan pelempar menggunakan motor DC yang sudah di rancang sesuai konsep 

dalam penelitian Robot dirancang dengan desain sedemikian rupa dan 

mempertimbangkan mekanikal yang akan dipasang.  

Metode parabola adalah salah satu metode peramalan yang digunakan untuk 

memprediksi suatu nilai di masa mendatang berdasarkan data yang telah terjadi di masa 

lalu. Pada perhitungan point tersebut pada sudut 30° dapat mengambil point sebesar 40 

point. Pada perhitungan point tersebut pada sudut 35° dapat mengambil point sebesar 

40 point. Pada perhitungan point tersebut pada sudut 40° dapat mengambil point 

sebesar 80 point. Pada perhitungan point tersebut pada sudut 45° dapat mengambil 

point sebesar 120 point.  

Dapat disimpulkan bahwa dari pengujian tersebut point terbanyak di dapatkan 

pada sudut 45°, maka dari itu saat di lakukan perlombaan sudut 45° yang di gunakan. 

Merancang mekanik robot dengan desain tiga dimensi dan dapat disimulasikan 

menggunakan perangkat Solidworks menjadikan desain yang mudah dipahami baik 

secara individu maupun tim. Dapat mengembangkan penggunaan Solid Works dalam 

merancang mekanik robot lebih efisien lagi dalam membuat robot.  

Kata Kunci: KRAI, Motor DC, PWM, Sudut Pelempar, Parabola 
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DESIGN AND CONSTRUCTION OF A RING THROWER USING A DC 

MOTOR IN THE 2023 ABU INDONESIA (KRAI) ROBOT CONTEST 

Iyos Locka Perdana 

2000022058 

ABSTRACK 

The Indonesian Robot Contest (KRI) is an activity for the Student Creativity 

Program in the field of robotics held by the government through the KEMENRISTEK 

DIKTI, where this activity is a forum for students to develop their creativity and 

abilities in the field of science and technology. Indonesia has held several Indonesian 

Robot Contests (KRI). The ring has a round shape. This is a problem in itself for 

designing the mechanics of the throwing system. It is difficult to determine the 

mechanical shape so that the thrower can adjust the ring so that it falls exactly on the 

pole (target).  

The materials and ingredients used in making the final project use a thrower 

using a DC motor which has been designed according to the concept in the research. 

The robot is designed in such a way and takes into account the mechanics that will be 

installed.  

The parabolic method is a forecasting method used to predict a value in the 

future based on data that has occurred in the past. When calculating these points, at an 

angle of 30° you can take 40 points. When calculating these points, at an angle of 35° 

you can take 40 points. When calculating these points, at an angle of 40° you can take 

80 points. When calculating these points at an angle of 45° you can take 120 points.  

It can be concluded that from this test the most points were obtained at an angle 

of 45°, therefore when the competition was held the 45° angle was used. Designing 

robot mechanics with a three-dimensional design that can be simulated using 

Solidworks tools makes the design easy to understand for both individuals and teams. 

Can develop the use of Solid Works in designing robot mechanics to be more efficient 

in making robots. 

 

Keywords: KRAI, DC Motor, PWM, Throwing Angle, Parabola 

 


