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ABSTRAK

AGV (dutomated Guided Vehicle) adalah robot berbasis pengontrol yang

1 : : ;s -
dikembangkan untuk memudahkan tenaga manusia dalam pengiriman barang dari

Satu tempat ke tempat lain. Dalam penelitian ini, alat dan bahan yang digunakan

meliputi Mikrokontroler Esp32, scnsor photodiode, scnsor ultrasonik, driver
motor, motor DC, radio frequency identification (RFID) dan push button. Dan
pengujian yang dilakukan pada penclitian ini adalah untuk mengetahui respon

gerak dari algoritma fuzzy yang bekerja dengan membaca kesalahan posisi garis.

Tujuan dari penelitian ini adalah mengembangkan ilmu terkait 4 utomated
Guided Vehicle (AGV) supaya nantinya dapat mempermudah pekerjaan manusia.
Adapun hasil pengujian yang didapat akan dibandingkan dengan hasil pengujian
secara manual, sebagai pembanding efisiensi dalam pengiriman barang. Pada
pengujian akurasi sensor ultrasonik jika terdapat objek di depan AGV didapatkan
hasil error pengujian sebesar 3%. Dan pengujian perbandingan efisiensi pengiriman
barang dengan berat beban bervariasi mulai dari 10 kg sampai 20 kg dengan jarak

10m didapatkan hasil efisiensi waktu dengan rata-rata mencapai 66%.

Kata Kunci : Automated Guided Vehicle (AGV), Troli, penanganan material,
efisiensi waktu
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ABSTRACK

AGYV (Automated Guided Vehicle) is a controller-based robot developed fo make it
easier for humans to transport goods from one location to another. In this research,
the tools and materials used include Esp32 microcontroller, photodiode sensor,
ultrasonic Sensor, motor controller, DC motor, radio [frequency identification
(RFID) and push buttons. And the experiments performed in this study aim (o

determine the motion response of the active blur algorithm by reading the road
position errors.

The goal of this research is to develop knowledge related to automated guided
vehicles (AGVs) so that they can facilitate human work. The obtained inspection
results will be compared with the manual inspection results, to compare the
efficiency of goods delivery. When checking the accuracy of the ultrasonic sensor,
if there is an object in front of the AGV, the test error result is 3%. And comparative
tests on the efficiency of sending goods with loads varying from 10 kg to 20 kg over

a distance of 10 m showed an average time efficiency of 66%.

Key Words : Automated Guided Vehicle (AGV), Trolley, material handling, time

efficiency
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BABI
PENDAHULUAN

1.1 Latar helaknng

Penerapan teknologi dalam dunia industri saat ini sangat beragam.
Penggunaan teknologi scharusnya dapat mempermudah pekerjaan  manusia.
Menurut penelitian (budy santoso, 2020) Teknologi yang diperlukan bukan lagi
sckedar alat yang masih sepenuhnya dikuasai manusia, melainkan alat yang sudah
memiliki kecerdasan dan sistemnya sendiri, hal ini untuk meningkatkan efisiensi
kerja. Menurut penclitian (Abdurrahman ct al., 2020) AGV mcrupakan kendaraan
yang mampu berpindah secara otomatis dari satu lokasi ke lokasi lain. Menurut
penclitian (Muh Abdul Latif, Angga Rusdinar, 2019) Penggunaan AGV dalam
dunia industri kini semakin meningkat, misalnya pada pabrik penarik (yang tidak
dapat menggunakan tenaga manusia), angkutan barang berat otomatis, dan lain-
lain. Menurut penelitian (Satrio et al., 2019) Sistem pengoperasian Automatic
Guided Vehicle (AGV) tidak mengharuskan operator mengarahkan pergerakan.
Menurut penelitian (Zawawi et al., 2020) Automatic Guided Vehicle (AGV) secara
otomatis telah diprogram untuk bergerak secara otomatis ke tujuan yang dipandu
sechingga operator sepenuhnya bertanggung jawab untuk memantau dan
mengendalikan kendaraan yang dipandu secara otomatis dari jarak jauh. Menurut
penelitian (Siregar, 2021) Dalam industri manufakturing dibutuhkan trolley barang
otomnatis guna mempermudah pekerjaan manusia dalam membawa barang dari
tempat satu ke tempat lainnya dan juga sebagai cfisiensi kerja baik dari segi tenaga

dan juga waktu dalam pengiriman barang.

Berdasarkan latar belakang diatas penulis tertarik untuk mengembangkan
sistem sejenis dengan membuat Automated Guided Vehicle (AGV) yang
digabungkan dengan sensor photodioda, untuk menciptakan kemampuan dalam
mengontrol kecepatan AGV sehingga dapat beroperasi dengan kecepatan yang

bervariasi tergantung pada berat barang yang dibawa oleh AGV, guna menciptakan
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kondisi yang mendukung untuk mobilisasi barang dari tempat satu ke tempat
lainnya,

1.2 Rumusan Masalah

Berdasarkan uraian d atas, maka rumusan masalah dalam perancangan ini
adalah :

1. Bagaimana membuat alat pengangkut otomatis untuk menyalurkan barang

dari tempat satu ke tempat lainnya?

2. Bagaimana tingkat efisiensi waktu pengangkutan barang dari tempat satu ke

tempat lainnya dengan variasi berat yang berbeda-beda?

3. Bagaimana tingkat crror pembacaan sensor photodiode pada jalur
Automated Guided Vehicle (AGV)?
1.3 Tujuan Penelitian

Tujuan perancangan ini :

1. Dengan membuat sistem alat otomatis seperti Automatic Guided Vehicle

(AGV) yang mampu mengangkut barang secara otomatis dengan metode

logika fuzzy.

)

Mengukur tingkat efisiensi waktu pengiriman barang dari tempat satu ke

tempat lainnya dengan melakukan perbandingan pengiriman secara manual.

3. Menganalisis tingkat crror pembacaan sensor photodiode pada jalur
Automated Guided Vehicle (AGV).

1.4 Batasan Masalah

Batasan masalah pada perancangan ini adalah :
1. Lintasan bebas dari halangan benda saat alat berjalan.
9. Garis lintasan harus tebal pckat dengan kepekatan 50%

3. Pengujian hanya akan dilakukan dengan beban barang maksimal 20 kg.




1.5 Manfaat Penelitian

Dengan adanya twjuan dari pembuatan alat tersebut,maka manfaat yang
diperoleh alat bantu produksj ini yaitu:

1. Dapat meningkatkan efisiensi waktu disaat bekerja.

2. Mengurangi beban pckerjaan pada operator saat bekerja.

3. Dapat mengidentifikasi jika ada masalah pada sistem AGV.
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