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PERANCANGAN ROBOT PEMAIN KOLINTANG
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Abstract/Abtrak
Today young generation are not interested in traditional art. One of the outcome is traditional music instruments are not
attractive anymore. This project is design based on one of Indonesian traditional music instruments, called kolintang
which is less and less popular in young generation. By combining robotic and traditional music instrument, extincttion of
kolintang can be avoided. Kolintang Robot Player is hoped to be able to restore young generation’s interest in
traditional music instrument. It can trigger young generation’s motivation to expand and conserve the kolintang.

Keywords/Kata kunci:Kolintang, Robot, Extincttion, Conserve.

1. Pendahuluan

Kolintang adalah alat musik instrumen yang berasal dari Minahasa. Salah satu kepulauan Negara Indonesia. Kolintang
merupakan alat musik pukul yang berbahan dasar kayu. Setiap ruas kayu memiliki nada yang berbeda. Nada-nada yang
tersusun memiliki kesamaan dengan nada pada umumnya, yaitu Do, Re, Mi, Fa, So, La, Si, Do’. Kata kolintang berasal
dari bunyi tong yang merupakan perwakilan dari nada rendah, ting untuk nada tinggi, dan tang untuk nada sedang. Dalam
bahasa Minahasa kerap kali mengajak bermain kolintang dengan sebutan Maimo Kumolintang. Sehingga munculah
sebutan Kolintang. [1]

Perancangan Robot Pemain Kolintang ini dibuat agar penyajian alat musik kolintang lebih menarik. Dengan demikian
diharapkan pengenalan alat musik tradisional dapat diperkenalkan dengan lebih menarik dengan adanya robot sebagai
pemain alat musik ini. Generasi muda dapat menjelajahi robotik dengan menarik disertai teknik-teknik dalam memainkan
kolintang. Keterampilan dalam merancang robot dari hal teknis hingga memprogram dapat dilatih, sekaligus melestarikan
serta mencintai alatmusik tradisional khas tanah air.

2. Landasan Teori
2.1Mikrokontroler

Mikrokonreoleradalah suatu alat elektronika digital yang mempunyai masukan dan keluaran serta kendali
dengan program yang bisa ditulis dan dihapus dengan cara khusus. Di dalamnya terkandung sebuah inti
prosesor, memori dan perlengkapan input output. Cara kerja mikrokontroler sebenarnya membaca dan menulis
data. Mikrokontroler merupakan komputer didalam chip yang digunakan untuk mengontrol peralatan elektronik,
yang menekankan efisiensi dan efektifitas biaya. Untuk merancang sebuah sistem berbasis microcontroller
dibutuhkan  perangkat keras dan perangkat lunak seperti software pemrograman, compiler, serta
downloader.Mikrokontroler berbeda dengan mikroprosesor. Di dalam sebuah mikroprosesor umumnya hanya
berisi CPU saja.Dalam perkembangannya, mikrokontroler dibuat sesuai dengan kebutuhan pengguna. Selain itu
mikrokontroler hanya membutuhkan sumber yang kecil. [2]

Mikrokontroler mulai di produksi mulai tahun 1976. Mikrokontroler type 8748 ini merupakan produksi dari
Intel dengan 1Kbyte EPROM, 64 Byte RAM, 27 1/O dan 8 bit timer. Mikrokontroler ini masih termasuk
kedalam keluarga MCS-48 yang saat ini masi digunakan untuk alat kedokteran modern. Diantaranya 8021,
8022, 8048, 8049.Pada tahun 1980 munculan generasi kedua. Mikrokontroler 8 bit ini termasuk kedalam
keluarga 8051 dengan nama MCS 51. Beberapa keluarga MCS 51 diantaranya adalah 8031, 80C31, 8051AH,
8751. Pada generasi selanjutnya yaitu generasi ketiga pada tahun 2000, munculah mikrokontrolerh 16bit.
Mikrokontroler ini sering disebut seri MCS 96. Saat ini telah dibuat varian dari serial 8051 yang kompatibel.
Seperti AMD, OKI, Philips, Siemens, dan lain-lain. Semua varian atas lisensi Intel.

Arduino adalah kit elektronik atau papan rangkaian elektronik open source yang mempunyai komponen utama
yaitu sebuah chip mikrokontroler dengan jenis AVR dari perusahaan Atmel. Arduino dapat digunakan untuk
mengontrol LED, bisa juga digunakan untuk mengontrol helikopter. Arduino Severinoadalah board
Arduino single sided dengan koneksi serial RS232. Arduino Severino memiliki 6 input analog, 14 pininput
digital, 2 Input power, 1 buah tombol reset, 3 buah transistor, LED dan komponen lainnya. Kelebihan
penggunaan Arduino Severino adalah karena sangat mudah dalam maintenance dan penanganan kerusakan serta
harganya yang terjangkau. Pada board dapat dipasang microcontroller AVR ATmega8 atau ATmegal68 atau
ATmega328 yang telah dilengkapi dengan bootloader yang sesuai.[3]
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2.2 Motor DC
Motor DC adalah piranti elektronik yang mengubah energy listrik menjadi energy mekanik berupa gerak rotasi.
Pada motor DC terdapat jangkar dengan satu atau lebih kumparan terpisah. Tiap kumparan berujung pada cincin
belah yang berperan sebagai komutator. Dengan adanya isulator antara komutator, cincin belah dapat berpedan
sebagai saklar kutub ganda. Atau sering di sebut double pole, double throw switch). Motor DC bekerja
berdasarkan prinsip gaya Lorentz. Prinsip yang menyatakan ketika sebuah konduktor bernilai arus diletakan
pada bedan magnet, maka sebuah gaya yang dikenal dengan gaya Lorentz, akan tercipta secara orthogonal.
Diantara medan magnet dan arah aliran arus.[4]

Motor DC memerlukan masukan tegangan yang searah pada kumparan medan untuk diubah menjadi energy
mekanik. Kumparan medan pada motor DC dinamakan stator (tidak berputar). Sedangkan kumparan jangkar
disebut dengan rotor (bagian berputar). Jika terjadi putaran pada kumparan jangkar dalam pada medan magnet,
maka akan timbul tegangan yang berubah-ubah arah pada setiap setengah putaran. Sehingga menjadi tegangan
yang bolak-balik. Bentuk motor paling sederhana memiliki kumparan satu lilitan yang bisa berputar bebas di
antara kutub kutub magnet permanen.

DC motor merupakan jenis motor yang menggunakan tegangan searah sebagai sumber tenaganya. Dengan
memberikan beda tegangan pada kedua terminal tersebut, motor akan berputar pada satu arah, dan bila polaritas
dari tegangan tersebut dibalik maka arah putaran motor akan terbalik pula. Polaritas dari tegangan yang
diberikan pada dua terminal menentukan arah putaran motor sedangkan besar dari beda tegangan pada kedua
terminal menentukan kecepatan motor. Keuntungan menggunakan DC motor adalah tidak membutuhkan
kecepatan yang presisi. DC motor memiliki 3 komponen utama, yaitu kutub medan, dinamo dan komutator.

DC motor memiliki dua buah magnet permanen yang menimbulkan medan magnet diantara keduanya. Di dalam
medan magnet inilah jangkar/rotor berputar. Rotor yang terletak di tengah motor memiliki jumlah kutub yang
ganjil dan pada setiap kutubnya terdapat lilitan. Lilitan ini terhubung ke area kontak yang disebut komutator.
Sikat (brushes) yang terhubung ke kutub positif dan negatif motor memberikan daya ke lilitan sedemikian rupa
sehingga salah satu kutub akan ditolak oleh magnet permanen yang berada di dekatnya, sedangkan lilitan lain
akan ditarik ke magnet permanenlain sehingga menyebabkan rotor berputar. Ketika rotor berputar, komutator
mengubah lilitan yang mendapat pengaruh polaritas medan magnet sehingga jangkar akan terus berputar selama
kutub positif dan negatif motor diberi daya.

2.3. Push Button Switch
Secara mendasar saklar memiliki tuas yang sama. Yaitu menhubungkan atau memtuskan aliran listrik pada
suatu rangkaian. Walau demikian, banyak sekali kondisi pada rangkaian saat ini yang membuat saklar harus
memiliki bentuk dan cara berbeda untuk kesesuaian pada rangkaian itu sendiri. Saklar yang paling sering
digunakan adalah saklar jenis SPST Rocket Switch. Saklar ini berguna untuk menyambungkan dan
memutuskan arus listrik dengan bentuk mirip pengungkit. Kemudian terdapat saklar jenis SPST key switch.
Saklar ini dibuat dengan bentuk menyerupai tuas. Hal ini dirancang degan tujuan jangkauan tuas yang mudah
di raih. Pada Perancangan Robot Pemain Kolintang, saklar yang digunakan adalah Push Button Switch.
Penggunaan saklar ini bertujuan untuk memudahkan pengguna dalam menyelaraskan panjang nada yang
terbentuk dengan tempo yang dibutuhkan.

Push Button Switch adalah saklar tekan yang berfungsi menghubungkan atau memutuskan bagian-bagian dari
suatu instalasi listrik satu dengan lainnya. Push Button memiliki kontak Normal Close dan Normal Open.
Dalam pengaplikasiannya, Push Button Switch kana menggerakan motor saat di tekan dan saat tombol di lepas
motor akan berhenti berputar.

3. Perancangan

Dalam perancangannya, Robot Pemain Kolintang ini menggunakan mikrokontroler untuk menggerakan motor
melalui input perintah dari push button. Pada robot ini terdapat 8 tombol push Botton Switch. Masing-masing
tombol mewakili pengendalian terhadap masing-masing motor yang sudah ditempatkan sesuai dengan pemasangan
pemukul dan nada tertentu. Sat tombol di tekan, motor akan terus berputar hingga tombol dilepaskan. Perancangan
robot ini terbatas pada 8 tangga nada, yaitu : Do, Re, Mi, Fa, So, La, Si Do’.Motor akan memutarkan piringan kayu
berbentuk segi 5 pada posisi vertikal. Piringan kayu ini berfungsi untuk menggerakan pemukup dibawahnya naik
dan turun. Sebilah kayu ini akan berputar dan akan menggerakan pemukul kolintang yang sudah terpasang dengan
pegas. Pemukul akan memukul belah kayu pada kolintang, seiring berputarnya motor dan piringan kayu penggerak.
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3.1. Blok Diagram
Pada blok diagram Perancangan Robot Pemain Kolintang ini menjelaskan bahwa mikrokontroler mendapatkan
input perintah dari push button dan dilanjutkan pada pergerakan pada motor DC.

| 8PushButon | Mikiokontroler |~ 8MowrC__|

Gambar 1. Blok Diagram

Pada bagian Push Button terdapat 8 tombol yang tersambung pada mikrokontroler. Tombol ini merupakan
perwakilan dari masing-masing tangga nada. Tombol 1 hingga tombol 8, merupakan perwakilan input untuk
menggerakan motor 1 sampai 8. Tombol 1 akan membunyikan ruas kayu kolintang bernada Do, Tombol 2
pada nada Re, Tombol 3 pada nada Mi, Tombol 4 pada nada Fa, Tombol 5 pada nada So, Tombol 6 pad anada
La, Tombol 7 pad anada Si, dan Tombol 8 pada nada Do’ atau nada Do yang lebih tinggi.

3.2. Flowchart
Pada flowchart dijelaskan bahwa program berjalan dan mulai mendeteksi adanya input perintah dari push
button. Jika ada input perintah dari push buton maka motor akan berputar. Sedangkan bila tidak maka motor
akan berhenti atau tidak bergerak.

—s—
)

Input Tombol

Gambar 2. Flowchart

Pada keadaan ideal, tombol dan motor tidak akan berfungsi bila digunakan lebih dari 1 tombol. Pada
pengembangannya akan jauh lebih baik jika tombol dapat digunakan bersamaan dengan tangga nada yang lebih
berfariasi.
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3.3. Data pengamatan
Dalam perancangannya terdapat beberapa pengujian yang didapat. Beberapa pengujian yang dilakukan adalah
Pengujian Kesinambungan, Pengujian Kolaborasi Tombol, Pengujian Repetisi 1 Tombol, dan Pengujian
Repetisi 5 tombol. Berikut adalah tabel hasil pengujian tersebut.

Tabel 1. Pengujian Kesinambungan

Pengujian Kesinambungan

Tombol Motor Keterangan

1 1 Berhasil dijalankan
Berhasil dijalankan
Berhasil dijalankan
Berhasil dijalankan
Berhasil dijalankan
Berhasil dijalankan
Berhasil dijalankan

~N[ojo|b~ |[w
~N[ojg|bs |[w

Pada tabel 1, menjelaskan hasil dari percobaan kesinambungan tombol dengan motor yang telah berhasil
berjalan dengan baik. Setiap tombol berhasil memutarkan motor yang tepat.

Tabel 2. Pengujian Kolaborasi Tombol

Pengujian Kolaborasi Tombol
Tombol Tombol Motor Motor Keterangan
1 2 1 2 Berhasil
1 3 1 3 Berhasil
1 4 1 4 Berhasil
1 5 1 5 Berhasil
1 6 1 6 Berhasil
1 7 1 7 Berhasil
1 8 1 8 Berhasil

Pada tabel 2, menjelaskan bahwa kolaborasi penggunaan tombol secara bersamaan berhasil.

Tabel 3. Pengujian Repetisi 1 tombol

Pengujian Repetisi 1 Tombol
Tombol BPM Respon
1 60 Berhasil
1 120 Berhasil
1 240 Berhasil
1 480 Tidak berhasil sempurna

Pada tabel 3, respon terhadap cepatnya penekanan tombol akan berpengaruh pada pergerakan motor.
Pengujian dilakukan dengan menekan 1 tombol berulang-ulang dengan mengikuti ukuran bit pada metronom.

Tabel 4. Pengujian Repetisi 5 Tombol

Pengujian Repetisi 5 Tombol
BPM Tombol yang di tekan Keterangan
60 1123 ]4]5 Berhasil
120 112 [3]4]|5 Berhasil
240 112 |3]4]|5 Berhasil
480 1(2|3]4]|5 Kurang sempurna

Pada tabel 4 dilakukan pengujian seperti pada tabel 3. Perbedaannya pengujian pada tabel 4 dilakukan dengan
menggunakan 5 tombol yang berbeda.
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Tabel 5. Pengujian Minat Pengguna

Tabel Pengujian Minat Pengguna

Umur Kesan Pesan

12 Menarik

12 Menarik

12 Menarik

13 Tidak Menarik

13 Menarik

14 Menarik

14 Tidak Menarik

16 Menarik

16 Menarik

16 Tidak Menarik

Pada tabel 5 menunjukan pengujian minat pengguna dilakukan kepada 10 peserta. Peserta terdiri dari umur 12 tahun, 13
tahun, 14 tahun, dan 16 tahun. Dari hasil pengujian, 3 dari 10 pengguna menyatakan menarik. Sehingga dapat
disimpulkan bahwa Robot Pemain Kolintang cukup diminati oleh anak-anak berusia 12 sampai 16 tahun. Dengan
demikian robot pemain kulintang ini berhasil menarik minat pengguna. Penerapan dari robot pemain kolintang ini dapat
dilakukan pada jenjang sekolat tingkat menengah. Matapelajaran kesenian daerah akan lebih menarik jika disajikan
dengan lebih modern. Diharapkan minat dari pengguna terhadap alat musik tradisional dan teknologi dapat sama-sama
meningkat dan terus berkembang.

4.  Kesimpulan
Adapun beberapa kesimpulan yang diambil dari Perancangan Robot Pemain Kolintang ini adalah :
1. Sementara hanya terbatas untuk 8 tangga nada, yaitu Do, Re, Mi, Fa, So, La, Si Do.
2. Penambahan jumlah oktaf dan nada 1/2 akan membuat robot ini semakin sempurna.
3. Pengembangan selanjutnya akan lebih baik bila ditambahkan fitur untuk pembelajaran buah hati dalam
belajar musik. Seperti lampu, panduan, dan tampilan yang lebih menarik.
4. Robot dapat diprogram untuk memainkan lagu.
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