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ABSTRAK 
 

 
 

 Automated Guided Vehicle (AGV) merupakan salah satu alat terotomasi yang 
cukup banyak digunakan untuk proses material handling atau proses mengantar barang. 
Dalam bidang pendidikan pembelajaran tentang AGV jarang dipelajari lebih mendalam, 
karena harga AGV yang cukup mahal dan ukurannya yang cukup besar. Untuk memiliki 
AGV lembaga pendidikan memerlukan ruang yang cukup luas untuk instalasi area gerak. 
Selain itu, isi program, mekanisme gerak dan rangkaian dari AGV pada umumnya lebih 
rumit dan kompleks, sehingga akan sulit bagi pelajar terutama yang baru belajar untuk 
mempelajarinya. Oleh karena adanya permasalahan ini, akan dirancang miniatur AGV 
yang dibantu dengan mikrokontroler Arduino, sehingga dapat disesuaikan dengan 
kebutuhan pembelajaran di Perguruan Tinggi. 

Perancangan miniatur AGV dimulai dari perancangan mekanisme gerak dan 
proses navigasi AGV yang digunakan. Kemudian dilanjutkan dengan pemilihan komponen 
AGV, perancangan kerangka, area gerak AGV, dan pemasangan modul atau komponen 
pendukung AGV pada Arduino. Ukuran dari kerangka AGV disesuaikan dengan ukuran 
komponen dan posisi peletakan komponen pada kerangka. Terakhir, proses program 
miniatur AGV dilakukan secara bertahap dengan menambah satu per satu komponen. 
Hasil prototype yang telah jadi diuji coba dari tingkat akurasi AGV dan edukasi. 

Hasil rancangan miniatur AGV yang dibuat memiliki mekanisme gerak magnetic 
spot guided dengan dibantu oleh sensor MPU6050 dan sensor infrared dengan line. 
Proses gerak AGV menggunakan input RFID untuk perintah gerak menuju ke station yang 
ada. Miniatur AGV yang dibuat ini memiliki biaya yang murah dan menggunakan program 
berbasis Arduino, sehingga dapat disesuaikan untuk pelajar. Hasil rancangan AGV 
dievaluasi dengan menguji tingkat akurasi AGV dan tingkat pemahaman pelajar terhadap 
AGV. Hasil evaluasi rancangan menunjukkan hasil tingkat akurasi dengan menggunakan 
sensor MPU6050 sebesar 48,44%, sedangkan untuk akurasi gerak dengan bantuan 
sensor infrared dan line sebesar 85,42%. Hasil evaluasi dari tingkat pemahaman 
didapatkan hasil sebesar 78,1% untuk rata-rata semua responden. 
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ABSTRACT 
 

 
 
 Automated Guided Vehicle (AGV) is an automated tool that is widely used for 
material handling processes or the process of delivering goods. In the field of education, 
learning about AGV rarely studies more deeply, because the price of AGV is quite 
expensive and its size is quite large. To have an AGV, educational institutions need a large 
enough space for the installation of a mobile area. In addition, the contents of the program, 
or series of programs from AGV are generally more complicated and complex, so it will be 
difficult for students who are just learning to learn them. Because of this problem, a 
miniature AGV will be designed with the help of an Arduino microcontroller, so that it can 
be adapted to the learning needs of the Higher Education. 

The design of the miniature AGV starts from the motion design and the AGV 
navigation process used. Then by planning the selection of the AGV components, 
designing the framework, the field of motion of the AGV, and installing the modules or 
supporting components of the AGV on the Arduino. The size of the AGV frame is adjusted 
to the size of the components and the position of the component's placement on the frame. 
Finally, the AGV miniature program process is carried out gradually by adding one 
component at a time. The results of the prototypes that have been tested are of the 
accuracy level of the AGV and education. 

AGV miniature design results made with a magnetic location design that is guided 
by the help of the MPU6050 sensor and infrared sensor with a line. AGV motion process 
uses RFID input for motion commands to an existing station. This miniature AGV made is 
cheap and uses Arduino-based programs, so it can be unbeatable for students. The results 
of the AGV design were evaluated by testing the accuracy level of the AGV and the level 
of understanding of the AGV. The results of the design evaluation show that the accuracy 
rate using the MPU6050 sensor is 48.44%, while for measuring with the help of infrared 
and line sensors it is 85.42%. The evaluation results of the level of understanding obtained 
results of 78.1% for the average of all respondents.
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

Pada bab I ini dibahas latar belakang masalah, identifikasi masalah, dan 

perumusan masalah dari penelitian yang akan dilakukan. Pada bab I ini juga 

dijabarkan batasan dan asumsi dari penelitian, tujuan penelitian, manfaat 

penelitian, metodologi penelitian, dan sistematika penulisan. 

 

I.1  Latar Belakang Masalah 

Pada zaman sekarang, teknologi sudah menjadi hal yang penting, seiring 

dengan kemajuan teknologi yang semakin berkembang. Mulai dari perkembangan 

teknologi untuk kepentingan umum, pribadi, maupun kepentingan industri. 

Perkembangan teknologi yang sangat pesat ini sangat membantu dan 

mempermudah pekerjaan manusia, sehingga pekerjaan menjadi lebih efektif dan 

efisien. Perkembangan teknologi yang ada dapat dilihat dari pengembangan fitur 

penggunaan teknologi yang semakin mempermudah penggunanya untuk 

menggunakan, mekanisme kerja teknologi yang menjadi lebih efisien dan efektif, 

dan desain dari teknologi yang menjadi lebih simple. Teknologi yang ada pada 

saat ini sudah dapat bekerja secara otomatis dan mempermudah pekerjaan 

manusia mulai dari menghitung, mengangkat benda berat dan mengolah informasi 

data. Dalam hal ini, teknologi yang sudah dapat bekerja secara otomatis ini banyak 

dikembangkan dan digunakan untuk proses produksi atau fabrikasi, alat 

keamanan, sistem parkir, dan sistem pengaturan smart home. Hal ini juga 

dilakukan demi mengurangi beban kerja manusia, resiko kecelakaan, dan untuk 

meningkatkan keamanan manusia.  

Perkembangan teknologi yang semakin pesat di berbagai bidang, terutama 

dalam bidang industri sangat membantu dan mempermudah pekerjaan manusia. 

Pada sebuah industri teknologi lebih banyak digunakan pada sistem produksi dan 

juga sistem untuk assembly, namun teknologi juga pada saat ini banyak digunakan 

dibagian logistik atau gudang pada sebuah industri. Teknologi yang digunakan 

pada bagian gudang merupakan teknologi untuk material handling seperti 

automated storage and retrieval system (AS/RS), automated guided vehicle 

(AGV), dan smart conveyor. Penggunaan material handling dalam proses produksi 
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sangat penting bagi perindustrian, di mana dengan menggunakan material 

handling yang tepat dapat membantu mempercepat proses produsi. Penggunaan 

teknologi untuk material handling di sebuah industri seperti AGV, dilakukan agar 

proses perpindahan barang menjadi lebih mudah, efektif, dan efisien.  

Automated Guided Vehicle (AGV) menurut Tompkins dan White (2010), 

merupakan kendaraaan tanpa pengemudi yang dikendalikan oleh motor elektrik 

menggunakan baterai penyimpanan, dan mengikuti jalan yang telah ditentukan. 

AGV pada saat ini sangat banyak digunakan pada industri-industri besar. Menurut 

Ullrich (2015), AGV sudah menjadi komponen penting pada intralogistik pada saat 

ini. Pada sebuah industri AGV banyak digunakan untuk membantu proses material 

handling, sehingga proses material handling dapat dilakukan dengan lebih cepat, 

lebih efisien, dan lebih efektif lagi. Penggunaan AGV ini juga dilakukan untuk 

mengurangi human error yang dilakukan saat menggunakan material handling 

konvesional, sebab manusia tinggal memberi input perintah pada AGV dan secara 

otomatis pekerjaan akan dilakukan. Selain mengurangi human error, penggunaan 

AGV juga dapat menghindari kecelakaan kerja yang dapat dialami oleh pekerja, 

ketika pekerja menggunakan material handling konvensional.  

Di Indonesia, perkembangan teknologi yang semakin pesat ini tidak diiringi 

dengan perkembangan sistem pendidikan yang dapat mendukung, sehingga para 

pelajaran kesulitan saat beradaptasi saat memasuki dunia kerja seperti di 

Indonesia. Menurut Presiden Joko Widodo dalam Tagar.id (2019), pentingnya 

pembenahan sistem pendidikan diiringi dengan teknologi, agar mampu merespon 

perubahan teknologi yang sangat cepat agar lebih fleksibel dan lebih adaptif 

dengan perubahan yang dialami. Dalam hal ini perkembangan teknologi AGV pada 

industri menjadi hal penting untuk dipelajari terutama bagi pelajar seperti Teknik 

Industri, Teknik Mesin, Teknik Elektro, dan Teknik Mekatronika yang akan 

memasuki dunia kerja. Menurut Ullrich (2015), mekanisme gerak dari AGV 

beragam. Mekanisme gerak AGV yang beragam sendiri tetap terbagi menjadi 3 

sistem utama, para pelajar dapat mempelajari 3 sistem utama ini yaitu sistem 

pengindraan (sistem sensor), sistem gerak, dan sistem kontrol / kendali. Selain 

mempelajari 3 sistem tersebut juga para pelajar dapat belajar program yang 

digunakan untuk sistem kontrol AGV, di mana sistem kontrol nantinya akan 

mengontrol 2 sistem lainnya. Namun untuk memahami ke-3 sistem dan program 

AGV secara mendetail tidak dapat hanya dapat belajar melalui buku, video, dan 
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online, karena ke-3 media tersebut hanya memberikan pembelajaran berupa teori 

saja. Menurut Kustandi dan Sutjipto (2013), ada beberapa keterbatasan dalam 

menggunakan media video pembelajaran yaitu: pengadaan video umumnya 

memerlukan biaya yang mahal dan waktu yang banyak, pada saat diputarkan 

video gambar dan suara akan berjalan terus sehingga tidak semua siswa mampu 

mengikuti informasi yang ingin disampaikan melalui video tersebut, video yang 

tersedia tidak selalu sesuai dengan kebutuhan dan tujuan belajar yang diinginkan 

kecuali video itu dirancang dan diproduksi khusus untuk kebutuhan sendiri. 

Menurut Daryanto (2010) ada beberapa kelemahan media video pembelajaran, 

yaitu: 

1. Fine details, tidak dapat menampilkan obyek sampai yang sekecil-kecilnya. 

2. Size information, tidak dapat menampilkan obyek dengan ukuran yang 

sebenarnya. 

3. Third dimention, gambar yang ditampilkan dengan video umumnya berbentuk 

dua dimensi. 

4. Opposition, artinya pengambilan yang kurang tepat dapat menyebabkan 

timbulnya keraguan penonton dalam menafsirkan gambar yang dilihat. 

5. Material pendukung video membutuhkan alat proyeksi untuk 

menampilkannya. 

6. Untuk membuat program video membutuhkan biaya yang tidak sedikit. 

Selain itu pembelajaran melalui ke 3 media tersebut juga belum tentu akurat bila 

diaplikasikan secara nyata. Menurut Habibullah (2016), penggunaan media atau 

alat peraga dalam pembelajaran dapat membantu pelajar yang kesulitan dalam 

memahami pelajaran tersebut. Pembelajaran dengan pratik secara langsung 

dengan menggunakan alat peraga dapat membantu mahasiswa lebih memahami 

sistem dan program yang digunakan oleh AGV dan juga komponen-komponen 

yang digunakan oleh AGV. Pelajar juga dapat melakukan analisa secara langsung 

sistem yang digunakan pada AGV, apakah sistem dapat bekerja sesuai dengan 

perintah yang diberikan atau belum. Selain memahami dan mengetahui sistem 

secara mendetail, pelajar juga dapat melakukan pengujian dan juga dapat 

mempraktikan langsung sistem yang digunakan pada AGV dengan melakukan 

simulasi penggunaan AGV secara langsung. 

Pembelajaran AGV secara langsung dengan menggunakan alat peraga 

memang sangat penting, namun harga AGV tergolong sangat mahal. AGV yang 
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dijual pada saat ini lebih banyak AGV untuk skala pabrik dan ukurannya pun 

sangat besar. Untuk negara berkembang seperti Indonesia, AGV skala industri 

yang dijual pada saat ini sangat mahal, berbeda dengan negara yang sudah maju. 

Pada negara maju, sistem pendidikan sudah didukung oleh pemerintah dan juga 

perusahaan-perusahaan besar. Selain itu ukuran AGV yang besar, sehingga 

lembaga pendidikan perlu memiliki lahan yang lebih luas. Pada tahap 

pembelajaran AGV, AGV yang digunakan untuk pembelajaran harusnya lebih 

mudah agar para pelajar dapat memahami AGV dengan cepat dan lebih baik. 

Pada AGV skala industri komponen dan sistem kontrol AGV sangat komplek dan 

akan cukup sulit bagi para pelajar untuk memahaminya, apalagi para pelajar yang 

baru mempelajari tentang otomasi. 

AGV saat ini merupakan alat bantu material handling penting bagi industri, 

namun hal tersebut tidak diiringi dengan perkembangan pendidikan terhadap 

sistem AGV, terutama pendidikan di negara berkembang seperti Indonesia untuk 

jurusan Teknik Industri, Teknik Mesin, Teknik Elektro, dan Teknik Mekatronika. 

Padahal, pendidikan dengan alat bantu AGV sangat membantu bagi para pelajar 

yang akan terjun kedunia kerja, agar para pelajar lebih adatif dengan 

perkembangan teknologi yang ada di dunia kerja nantinya. Kurangnya sistem 

pendidikan dengan menggunakan alat bantu, karena biaya yang diperlukan untuk 

memiliki AGV agar dapat digunakan untuk pendidikan sangat mahal. Maka dari itu, 

pembelajaran tentang sistem AGV yang sangat mendetail dengan menggunakan 

AGV miniatur sebagai alat bantu pembelajaran sangat membantu bagi para pelajar 

di Indonesia yang ingin mengembangkan industri di Indonesia agar lebih baik dan 

lebih aman. Penelitian ini akan mengembangkan miniatur AGV untuk keperluan 

pendidikan.  

 

I.2  Identifikasi dan Perumusan Masalah 

AGV yang kita ketahui sekarang ini merupakan sistem yang sangat penting 

terutama pada bagian gudang di perindustrian. AGV sendiri sebenarnya sudah 

ada sejak lama dan terus berkembang untuk mendapatkan sistem yang paling 

optimal hingga sekarang. Perkembangan yang ada pada saat ini sebenarnya juga 

memaksa manusia terutama perguruan tinggi dengan jurusan Teknik Industri, 

Teknik Mesin, Teknik Elektronika, dan Teknik Mekatronika yang memang 

mempelajari hal ini untuk terus mempelajarinya agar dapat menemukan sistem 
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yang lebih optimal dibandingkan sistem yang sebelumnya. Sistem AGV tidak dapat 

dipelajari hanya melalui teori saja, namun perlu adanya praktik yang pasti agar 

pelajar juga memahami karakteristik dari AGV. Salah satu cara agar dapat 

melakukan praktik langsung yaitu dengan menggunakan alat peraga AGV. Untuk 

itu dilakukan wawancara terhadap dosen maupun asisten laboratorium dibeberapa 

perguruan tinggi di Bandung. Wawancara dilakukan di 3 perguruan tinggi di 

Bandung yaitu Universitas Maranatha, Institut Teknologi Bandung, dan Universitas 

Parahyangan. Untuk mengetahui apakah perguruan tinggi tersebut sudah memiliki 

alat peraga AGV atau belum. Hasil wawancara dapat dilihat pada Tabel I.1 hingga 

I.4. 

 

Tabel I.1 Hasil Wawancara Bapak Ade 

No Pertanyaan / narasumber Pak Ade (Universitas Maranatha) 

1 

Apakah tersedia AGV sebagai alat 

bantu untuk pembelajaran di 

universitas? 

Belum ada kalo untuk Teknik Industri. Kalo 

untuk elektro cuman ada robot mobil untuk 

bermain seperti untuk main bola 

2 
Apa kekurangan dari AGV yang 

sudah dimiliki? 

Karna jenisnya beda dari AGV pada 

umumnya jadi mekanisme kerja berbeda. 

3 

Bila ada miniatur AGV, standart 

minimal yang harus dimiliki seperti 

apa? 

1. Dapat untuk mengantar barang 
2. Dapat berjalan mengikuti jalur 
3. Dapat memilah barang yang akan di 

letakkan berdasarkan tempatnya 

4 Kenapa penting mempelajari AGV? Dapat mengetahui mekanisme gerak 

5 
Apakah bapak pernah tau atau 

adakah yang menjual AGV miniatur? 
Belum ada 

6 

Bila ada yang jual miniatur dengan 

harga yang terjangkau dan memiliki 

spesifikasi yang diharapkan, apakah 

universitas akan beli? 

Tertarik untuk beli bila memang cocok, dan 

juga dukungan after sell nya harus baik 

 

Dari Tabel I.1 diatas dapat dilihat hasil wawancara yang dilakukan pada 

Bapak Ade selaku asisten laboratorium Teknik Elektro dan Teknik Industri dari 

Universitas Maranatha. Menurut Bapak Ade, di Universitas Maranatha sendiri 

belum ada AGV yang dapat digunakan untuk pembelajaran terutama untuk Teknik 

Industri. Di Teknik Elektro pun bentuk robot mobil tidak seperti AGV yang ada di 
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industri, hanya berbentuk robot untuk bermain bola. Menurut Bapak Ade, proses 

pembelajaran AGV penting, agar mahasiswa mengerti bagaimana cara kerja dari 

AGV agar dapat mengantar barang dan tahu harus diletakkan di mana. Menurut 

Bapak Ade, Maranatha minat membeli miniatur AGV apabila memang cocok untuk 

proses pembelajaran, karena Maranatha sudah banyak membeli alat-alat yang 

memang dibutuhkan untuk pelajaran. Menurut Pak Ade, selain cocok untuk 

pembelajaran, dukungan after sell setelah dari proses pembelian barang juga 

harus baik dan mudah apabila sewaktu-waktu alat tiba-tiba rusak.  

 

Tabel I.2 Hasil Wawancara Bapak Edy 

No Pertanyaan / narasumber 
Pak Edy Mulyadi (Institut Teknologi 

Bandung) 

1 

Apakah tersedia AGV sebagai alat 

bantu untuk pembelajaran di 

universitas? 

Tidak ada 

2 
Apa kekurangan dari AGV yang 

sudah dimiliki? 
Tidak tau karena belum memiliki 

3 

Bila ada miniatur AGV, standart 

minimal yang harus dimiliki seperti 

apa? 

1. Fleksibel 
2. Dapat berhenti saat ada halangan 

4 Kenapa penting mempelajari AGV? 
1. Agar sejalan dengan perusahaan 
2. Agar tidak tertinggal dengan negara maju 

5 

Apakah bapak pernah tau atau 

adakah yang menjual AGV 

miniatur? 

Belum ada, paling AGV untuk industri atau 
custome dengan harga yang mahal 

6 

Bila ada yang jual miniatur dengan 

harga yang terjangkau dan memiliki 

spesifikasi yang diharapkan, 

apakah universitas akan beli? 

Minat, namun perlu adanya keputusan 
pemerintahan karenan dana yang digunakan 
dari pemerintahan 

 

Dari Tabel I.2 diatas dapat dilihat hasil wawancara yang dilakukan pada 

Bapak Edy selaku asisten laboratorium produksi Teknik Mesin dari ITB. Menurut 

Bapak Edy, di ITB belum memiliki AGV, namun sudah pernah melakukan riset 

untuk AGV. Tetapi sudah tidak melanjutkannya karena biaya untuk memiliki AGV 

sangat mahal. Menurut Pak Edy, pendidikan tentang AGV sangat penting karena 

indonesia sendiri sudah tertinggal jauh dengan negara maju masalah teknologi. 

Selain itu, perkembangan teknologi yang ada pada industri juga tidak selaras 

dengan pendidikan, di mana industri sudah mulai menggunakan teknologi-
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teknologi maju. Tetapi pendidikan masih belum dapat menyeimbangkannya, 

sehingga saat masuk dunia kerja para pelajar tidak dapat dengan mudah 

beradaptasi. Menurut Pak Edy, Pak Edy memang memiliki minat bila memang ada 

yang menjual miniatur AGV yang cocok untuk pendidikan, namun keputusan 

pembelian tidak dapat diambil oleh ITB. Dana yang didapat ITB merupakan dana 

dari pemerintahan, sehingga perlu adanya persetujuan juga dari pemerintahan. 

  

Tabel I.3 Hasil Wawancara Bapak Sugih 

No Pertanyaan / narasumber 
Dr. sugih sudharma Tjandra, S.T., 

M.Si. (Universitas Parahyangan) 

1 
Apakah tersedia AGV sebagai alat bantu 

untuk pembelajaran di universitas? 
Belum ada 

2 
Apa kekurangan dari AGV yang sudah 

dimiliki? 
Belum tau karena belum memiliki 

3 
Bila ada miniatur AGV, standart minimal 

yang harus dimiliki seperti apa? 

Mekanisme kerjanya stabil dapat 

mengikuti jalur 

4 Kenapa penting mempelajari AGV? 

1. Perlu mempelajari untuk 
membandingkan AGV yang 
dipelajari dengan AGV asli yang ada 
di industri 

2. Untuk mempelajari logika dari kerja 
AGV 

5 
Apakah bapak pernah tau atau adakah 

yang menjual AGV miniatur? 

Belum ada, paling custome cuman 

harganya mahal 

6 

Bila ada yang jual miniatur dengan harga 

yang terjangkau dan memiliki spesifikasi 

yang diharapkan, apakah universitas 

akan beli? 

Kalo memang cocok beli karena 

memang kita butuh. 

 

Dari Tabel I.3 dapat dilihat hasil wawancara terhadap Bapak Sugih selaku 

dosen Teknik Industri UNPAR. Menurut Bapak Sugih, pada laboratorium otomasi 

UNPAR belum memiliki AGV. Padahal menurut Bapak Sugih, pembelajaran AGV 

sangat penting bagi pelajar untuk membandingkan dan memahami logika dari 

sistem kerja AGV yang dipelajari dengan yang asli saat masuk dunia kerja. Selain 

itu menurut Bapak Sugih, juga belum ada yang menjual miniatur dari AGV, di mana 

hanya ada AGV untuk skala industri atau AGV custom dengan harga yang sangat 

mahal. Menurut Bapak Sugih, sebagai dosen Teknik Industri UNPAR berminat bila 

ada yang menjual miniatur AGV dengan harga yang murah, karena menurutnya 

memang membutuhkan untuk proses pembelajaran.   
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Tabel I.4 Hasil Wawancara Bapak Ali 

No Pertanyaan / narasumber 
Dr. Ali Sadiyoko S.T., M.T. (Universitas 

Parahyangan) 

1 

Apakah tersedia AGV sebagai alat 

bantu untuk pembelajaran di 

universitas? 

Ada, namun sudah tidak di operasikan lagi 

2 
Apa kekurangan dari AGV yang 

sudah dimiliki? 

1. AGV tidak rapi 
2. Tidak modular 
3. Tidak ada dokumentasi 

3 

Bila ada miniatur AGV, standart 

minimal yang harus dimiliki seperti 

apa? 

1. Modular 
2. Rapi 
3. Sensor yang digunakan terlihat 
4. Dokumentasi lengkap 

4 Kenapa penting mempelajari AGV? 

1. Agar mengetahui cara kerja atau 
mekanisme kerja AGV 

2. Mengetahui komponen yang digunakan 
3. Mengetahui karakteristik AGV 

5 
Apakah bapak pernah tau atau 

adakah yang menjual AGV miniatur? 
Belum ada, paling yang asli seperti Omron 

6 

Bila ada yang jual miniatur dengan 

harga yang terjangkau dan memiliki 

spesifikasi yang diharapkan, apakah 

universitas akan beli? 

Bila memang untuk pendidikan beli dan 
dukungan after sell harus baik. 

 

Dari Tabel I.4 dapat dilihat hasil wawancara terhadap Bapak Ali selaku 

dosen Teknik Mekatronika UNPAR. Menurut Bapak Ali, sebenarnya di 

laboratorium Teknik Mekatronika memiliki AGV, namun AGV yang ada sudah tidak 

digunakan lagi karena sudah beberapa kali dilakukan modifikasi dan tidak ada 

dokumentasinya sehingga tidak dapat dioperasikan lagi. Menurut Bapak Ali, 

mempelajari AGV sangat penting agar saat masuk dunia kerja pelajar dapat 

dengan mudah beradaptasi dan memahami karakteristik dari AGV. Pelajar juga 

dapat mengerti penggunaan komponen-komponen yang digunakan seperti sensor 

apa yang digunakan pada AGV tersebut. Menurut Bapak Ali, AGV custom masih 

sangat mahal hampir sama seperti yang dijual oleh perusahaan Jerman Omron. 

Selain itu apabila AGV rusak akan sulit memperbaikinya sebab program dari AGV 

yang dijual oleh Omron hanya perusahaan tersebut yang dapat melakukan 

pemograman ulangnya tidak dapat dilakukan oleh perusahaan lain atau orang lain. 

Menurut Bapak Ali, bila ada yang menjual miniatur dan bila memang untuk 
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pembelajaran akan membeli, namun dukungan after sell juga harus baik agar bila 

terjadi kerusakan tidak kesulitan dalam memperbaikinya. Berdasarkan hasil dari 

wawancara yang telah dilakukan, miniatur AGV yang dibuat harus dapat 

mempelajari mekanisme gerak dan juga dapat mempelajari program perintah yang 

digunakan untuk menggerakkan AGV. Selain itu, hal ini ditinjau juga melalui skripsi 

atau penelitian yang pernah dilakukan di laboratorium Teknik Industri UNPAR 

mengenai AGV dan Autonomous Mobile Robot (AMR). Berikut merupakan skripsi 

atau penelitian yang pernah dilakukan dapat dilihat pada Tabel I.5 dibawah ini: 

 

Tabel I.5 Penelitian AGV dan AMR 

No Judul Skripsi 

Peneliti dan 

Tahun Terbit 

Penelitian 

Mekanisme Gerak 

1 

Pembuatan purwarupa 

Automated Guided Vehicle 

(AGV) dengan perilaku 

leader following 

Wibowo 

(2005) 

Mekanisme gerak dari AGV ini 

adalah dengan mengikuti AGV 

lainnya. Di mana terdapat AGV 

yang memimpin jalan didepan 

sebagai petunjuk. 

2 

Perancangan sistem 

kendali nirkabel berbasis 

komputer untuk automated 

guided vehicle 

Priatna 

(2003) 

Mekanisme gerak AGV ini 

menggunakan remote kontrol yang 

dikontrol oleh manusia. 

3 

Perancangan sistem 

kendali dan pengujian 

prototipe automated 

guided vehicle berbasis 

optic guided 

Tatum 

(2003) 

Mekanisme gerak AGV ini hampir 

sama dengan AGV lainnya, karena 

memiliki path atau guide untuk 

mengarahkan AGV tersebut 

4 

Perancangan Autonomous 

Mobile Robot (AMR) 

dengan nama Robot Kepik 

Handanny 

(2006) 

Mekanisme gerak AMR ini dapat 

bergerak bebas karena tidak ada 

guide sama sekali. Tujuan dari 

penelitian ini adalah untuk 

memetakan area dari AMR 

tersebut. 

(lanjut) 
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Tabel I.5 Penelitian AGV dan AMR (lanjutan) 

No 

 
Judul Skripsi 

Peneliti dan 

Tahun Terbit 

Penelitian 

Mekanisme Gerak 

5 

Perancangan perangkat keras 

sistem sensor dan sistem 

gerak pada pembuatan 

prototipe AMR (Autonomous 

Mobile Robot) untuk 

memetakan suatu maze 

Wijaya K. 

(2004) 

Mekanisme gerak AMR 

ini hampir sama dengan 

AMR robot kepik karena 

bertujuan untuk 

memetakan area maze 

 

Berdasarkan hasil dari penelitian yang sudah ada tentang AGV dan juga 

AMR. Mekanisme gerak dari masing-masing AGV dan AMR yang ada sebenarnya 

memiliki kelebihan dan kelemahan, namun untuk proses pembelajaran semuanya 

memiliki kesamaan yaitu pembelajaran sistem kontrol, sistem sensor, dan sistem 

geraknya. AGV dan AMR yang sudah ada pada saat ini memang dapat digunakan 

untuk proses pembelajaran simulasi pada warehouse. Pada AGV yang sudah ada 

seperti penggunaan AGV dengan perilaku leader following tidak effektif karena 

memerlukan 2 AGV untuk melakukan 1 pekerjaan, penggunaan AGV nirkabel juga 

tidak effektif karena proses gerak AGV tetap menggunakan manusia sebagai 

pengontrol AGV, dan terakhir penggunaan AGV optik guide sebagai guided juga 

tidak effektif karena AGV pada penelitian ini hanya menggunakan 1 jalur dan 1 

tujuan akhir saja. Penggunaan AMR dari hasil penelitian yang ada juga tidak dapat 

digunakan, karena AMR yang ada pada saat ini hanya untuk proses pemetaan dari 

area yang digunakan tanpa ada tujuan akhir atau station yang dituju. Pada 

perancangan miniatur AGV yang dirancang memang dapat mempelajari sistem 

sensor, sistem gerak, dan sistem kontrol, namun AGV yang dirancang memiliki 

beberapa station atau tujuan yang dapat dilalui oleh AGV. AGV yang dirancang 

juga merupakan pengembangan dari AGV dari optic guided, di mana terdapat jalur 

untuk AGV bergerak hingga tujuan. Pengembangan dilakukan pada mekanisme 

geraknya, di mana pada optic guide hanya terdapat 1 jalur uji coba dan 1 titik akhir, 

sedangkan AGV yang akan dikembangkan sekarang terdapat beberapa jalur untuk 

kebeberapa station tujuan. Selain itu, hal ini ditinjau melalui benchmarking yang 
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didapat dari internet atau website berupa harga dari alat terotomasi AGV. Hasil 

dari benchmarking yang telah dilakukan dapat dilihat pada Tabel I.6 dibawah ini. 

 

Tabel I.6 Hasil benchmarking 

No Jenis AGV 
Harga dan 

demensi 
Kelebihan Kekurangan 

1 

 

Unit Load Vehicle 

137 juta – 411 juta 

rupiah 

 

Ukuran: 

135cm×70cm×34cm 

1. Ukuran 

AGV tidak 

telalu besar 

2. Proses 

belok lebih 

simple 

 

1. tidak dapat 

mengangkat 

benda ke rak 

atas 

2. Tidak dapat 

mengangkat 

benda dengan 

ukuran yang 

besar 

2 

Towing Vehicle 

 

137 juta – 411 juta 

rupiah 

 

Ukuran: 

124cm x 49cm x 

29.2cm 

Dapat menarik 

beberapa 

handtruck 

sekaligus 

 

1. tidak dapat 

menaruh 

barang di atas 

rak. 

2. Proses belok 

perlu tempat 

yang luas 

karena 

menarik 

handtruck. 

3 

 

Pallet Truck 

411  juta rupiah 

 

Ukuran:  

1 m x 3 m x 1 m 

1. Dapat 

mengankat 

dan sesuai 

dengan 

batch pada 

pallet yang 

ada 

2. Ukuran lebih 

kecil 

dibandingkan 

forklif. 

1. tidak dapat 

menaruh 

benda di rak 

yang tinggi. 

2. Proses belok 

butuh jarak 

yang lumayan 

luas karena 

ukuran yang 

panjang 

(lanjut) 
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Tabel I.6 Hasil benchmarking (lanjutan) 

No Jenis AGV 
Harga dan 

demensi 
Kelebihan Kekurangan 

4 

 

Forklift 

548 juta – 

822 juta 

rupiah 

 

Ukuran: 

2,2 m* 1 m 

* 2,465m 

1. Dapat 

mengangkut 

beban yang 

lebih banyak 

2. Dapat menaruh 

atau mengambil 

benda di atas 

rak yang tinggi 

1. Ukuran AGV 

yang terlalu besar 

2. Proses untuk 

belok butuh area 

yang cukup luas  

5 

 

 

TXT DISCOVERY SET 

- Fischertechnik Kit 

Robot & Otomasi 

 

19 - 22 

juta rupiah 

 

Dimensi: 

10 cm x 10 

cm x 3 cm 

1. Ukuran kecil 

2. Harga lebih 

murah dibanding 

dengan AGV 

skala industri 

1. Tidak dapat 

meletakkan 

barang diatas 

AGV 

2. Bila ada halangan 

tidak dapat 

menghindar atau 

berhenti 

6  

Robotics Advanced 

 

16,2 juta 

rupiah 

 

Dimensi: 

10 cm x 10 

cm x 2,5 

cm 

1. Ukuran kecil 

2. Harga lebih 

murah dibanding 

dengan AGV 

skala industri 

1. Tidak dapat 

meletakkan 

barang diatas 

AGV 

2. Tidak dapat 

menentukan 

tujuan yang 

spesifik, karena 

hanya mengikuti 

1 objek. 

 

Pada Tabel I.6 hasil benchmarking di atas dapat dilihat kebanyakan AGV 

yang dijual lebih banyak untuk proses industri. Selain itu, harga untuk memiliki 1 

alat terotomasi AGV sangat mahal, apabila terjadi kerusakan pasti akan 

memerlukan biaya yang cukup mahal. Kerusakan yang terjadi pada AGV biasanya 

pada bagian komponen-komponen hardware atau sistem perintah AGV. Bila tejadi 

kerusakan perlu adanya operator ahli yang berasal dari perusahaan AGV yang 



     BAB I PENDAHULUAN 

I-13 

 

memasarkan AGV tersebut, sebab komponen dan sistem perintah yang digunakan 

biasanya dibuat khusus dan hanya perusahaan tersebut yang memilikinya 

contohnya seperti perusahaan Omron atau perusahaan Fischertechnik. 

Perusahaan Omron menggunakan pemprograman khusus yang hanya 

perusahaan tersebut yang dapat memprogram ulang bila terjadi kerusakan. Jika 

lembaga pendidikan membeli AGV dari perusahaan tersebut dan mengalami 

kerusakan, maka lembaga pendidikan perlu menunggu operator tersebut untuk 

datang memperbaiki AGV atau mengirim AGV tersebut keperusahaan untuk 

diperbaiki. Perusahaan Fischertechnik menggunakan mikrokontroler atau 

mikrokontroler khusus yang mereka buat, dan bila terjadi kerusakan lembaga 

pendidikan perlu membeli mikrokontroler dari perusahaan tersebut lagi. Proses 

pemograman memang dapat dilakukan sendiri sesuai dengan keinginan sendiri, 

namun bahasa pemograman disesuaikan dengan applikasi yang sediakan oleh 

perusahaan.  

Berdasarkan hal tersebut rancangan AGV yang sudah ada sangat sulit 

apabila digunakan oleh pelajar, mengingat pembelajaran mekanisme kerja dan 

sistem kontrol AGV penting bagi pelajar Teknik Industri, Teknik Elektro, Teknik 

Mekatronika, dan Teknik Mesin. Proses pembelajaran rancangan AGV 

seharusnya dibuat lebih mudah dipahami oleh para pelajar. Akan sangat sulit 

apabila institusi pendidikan menggunakan AGV yang dijual di perusahaan-

perusahaan online seperti Alibaba dan Amazon. AGV yang dijual pada online shop 

tersebut lebih banyak untuk kepentingan industri dan juga sistem yang digunakan 

untuk menggerakkan AGV juga menggunakan sistem khusus dan mikrokontroler 

khusus. Selain itu, institusi pendidikan juga perlu menggunakan lahan yang cukup 

luas untuk menggunakan AGV skala industri, mengingat bahwa AGV yang dijual 

lebih banyak AGV untuk skala industri. 

Melihat dari permasalahan yang ada, sistem AGV yang dijual oleh 

perusahaan-perusahaan akan sangat sulit bila digunakan oleh lembaga 

pendidikan, maka dengan adanya kebutuhan alat bantu seperti miniatur AGV akan 

lebih mudah digunakan dan lebih baik untuk lembaga pendidikan. Mengingat 

masih sedikit yang menjual miniatur atau prototype AGV yang dapat digunakan 

untuk lembaga pendidikan, karena AGV yang dijual pada saat ini masih lebih 

banyak untuk kepentingan industri dengan skala AGV yang besar.  Penggunaan 

AGV miniatur untuk pendidikan juga lebih cocok dan lebih mudah dipahami, sebab 
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ukuran, mekanisme gerak, dan sistem kontrol pun dapat disesuaikan dengan 

kebutuhan pendidikan. Selain itu, dari segi harga dan bahannya pun dengan 

menggunakan miniatur AGV akan menjadi lebih murah dan akan menjadi lebih 

mudah untuk dipahami oleh peserta didik atau pelajar. Selain perbandingan harga 

dan juga ukuran dengan menggunakan AGV miniatur juga para pelajar dapat 

mempelajari program yang digunakan untuk menggerakkan AGV. AGV skala 

industri tidak dapat dengan mudah mempelajari program yang digunakan, karena 

program yang mereka gunakan khusus dan hanya perusahaan yang mengetahui 

program tersebut seperti AGV Omron. Selain itu, mikrokontroler yang digunakan 

pun harus umum agar mudah mengganti part mikrokontroler bila rusak, tidak 

seperti pada perusahaan Fischertechnik yang menggunakan mikrokontroler 

khusus. Miniatur yang dibuat juga akan memiliki mekanisme gerak berdasarkan 

titik-titik kordinat seperti yang digunakan pada perusahaan Alibaba dan Amazon 

sebagai alat material handling. Penggunaan titik-titik kordinat sebagai mekanisme 

gerak akan membuat tujuan peletakan barang lebih banyak dan lebih spesifik, 

karena dengan menggunakan titik kordinat AGV memiliki flexible track 

dibandingkan dengan line follower yang hanya menggunakan 1 jalur line saja. 

Selain itu, juga dibantu dengan penambahan input seperti RFID, untuk 

menentukan lokasi pasti peletakan barang seperti pada perusahaan Alibaba dan 

Amazon. 

Berdasarkan permasahalan permasalahan yang ada, dapat dibuat 

rumusan masalah untuk menyelesaikan permasalahan sistem AGV ini. Berikut 

merupakan rumusan masalah dari perancangan sistem terotomasi AGV: 

1. Bagaimana rancangan mekanisme kerja AGV sebagai alat bantu untuk 

pembelajaran? 

2. Bagaimana rancangan hardware dan algoritma AGV sebagai alat bantu 

untuk pembelajaran? 

3. Bagaimana hasil evaluasi rancangan AGV sebagai alat bantu untuk 

pembelajaran? 

 

I.3 Batasan dan Asumsi 

 Pada bagian ini dibahas mengenai batasan-batasan dan asumsi-asumsi 

yang digunakan pada penelitian ini. Berikut merupakan batasan-batasan 

digunakan pada penelitian ini: 
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1. Pengujian AGV dilakukan pada bidang yang lurus dan rata. 

2. Prototype yang dibuat merupakan AGV dengan metode magnetic spot 

guided. 

3. Prototype yang dibuat hanya sebatas pada mekanisme gerak AGV, tidak 

sampai pada mekanisme gerak mengangkat barang. 

4. Dalam perancangan mekanisme kerja, AGV tidak dapat berganti jalur atau 

rute di tengah perjalanan. 

5. Diasumsikan saat miniatur AGV bergerak menuju station atau kembali 

pada titik awal merupakan proses pengantar atau mengambil barang. 

6. Diasumsikan jeda waktu pada station merupakan proses peletakan atau 

pengambilan barang. 

 

I.4 Tujuan Penelitian 

 Pada bagian ini dibahas mengenai tujuan dari penelitian yang dilakukan. 

Berikut merupakan tujuan dilakukannya penelitian: 

1. Merancang mekanisme kerja AGV sebagai alat bantu untuk pembelajaran. 

2. Merancang hardware dan algoritma AGV sebagai alat bantu untuk 

pembelajaran. 

3. Didapatkan hasil evaluasi rancangan AGV sebagai alat bantu untuk 

pembelajaran. 

 

I.5 Manfaat Penelitian 

 Pada bagian ini dibahas mengenai manfaat dari penelitian yang telah 

dilakukan. Di mana setiap penelitian diharapkan dapat memberikan manfaat bagi 

pengembangan keilmuan, pembaca, pemilik masalah (Teknik Industri, Teknik 

Elektro, Teknik Mesin, dan Teknik Mekatronika), dan peneliti. Berikut merupakan 

manfaat dari penilitian: 

1. Didapatkan rancangan sistem AGV yang dapat digunakan dalam 

pengembangan keilmuan sistem terotomasi bagi peserta didik 

2. Pemilik masalah (Teknik Industri, Teknik Elektro, Teknik Mesin, dan Teknik 

Mekatronika) mendapatkan rancangan AGV untuk pendidikan yang dapat 

digunakan untuk proses pembelajar. 
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3. Pembaca mendapat tambahan ilmu tetang rancangan sistem terotomasi 

AGV untuk mengembangkan produk lainnya yang dapat menggunakan 

sistem ini. 

4. Peneliti dapat memanfaatkan ilmu Teknik Industri dalam pengembangan 

rancangan mekanisme kerja, hardware, dan algoritma AGV untuk 

pendidikan 

 

I.6 Metodologi Penelitian 

 Pada metodologi penelitian ini diuraikan kegiatan penelitian yang dilakukan 

mulai dari pendahuluan hingga terakhir menarik kesimpulan dan saran dari 

penelitian. Berikut merupakan metode penelitian yang dilakukan pada penelitian 

ini:  

1. Identifikasi dan perumusan masalah 

Pada tahap ini dilakukan identifikasi dan rumusan masalah-masalah yang 

dilakukan oleh peneliti. Agar peneliti dapat menentukan dan membuat 

rancangan sistem yang dapat sesuai dan cocok untuk dikembangkan 

dalam permasalahan tersebut. 

2. Studi literatur atau daftar pustaka 

Pada tahap ini dilakukan pencarian informasi-informasi berupa teori-teori 

dasar pada jurnal dan dari para ahli. Hal ini dilakukan untuk mengetahui 

secara keseluruhan pengembangan dan pembuatan sistem macam apa 

yang dapat diterapkan untuk menyelesaikan permasalahan yang ada.   

3. Perancangan mekanisme gerak 

Pada tahap ini dilakukan perancangan terhadap mekanisme gerak sistem 

AGV. Langkah-langkah pada tahap ini adalah dengan menentukan sistem 

navigasi apa yang akan digunakan pada rancangan, gerakkan gerakkan 

apa saja yang dapat dilakukan oleh sistem AGV, dan komponen fisik yang 

akan digunakan pada miniatur AGV, serta bagaimana cara agar sistem 

navigasi dan gerakan dapat direalisasikan pada rancangan AGV. 

4. Perancangan model fisik AGV 

Pada tahap ini dilakukan perancangan model fisik pada AGV. Tahapan-

tahapan yang dilakukan adalah dengan menentukan menyusun dan 

menyambungkan komponen-komponen yang digunakan hingga berbentuk 

menjadi AGV. 
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5. Pembuatan program atau algoritma AGV 

Pada tahap ini dilakukan perancangan program atau perintah yang akan 

dilakukan oleh AGV. Tahapan yang dilakukan pada tahap ini adalah 

membuat program perintah untuk AGV menggunakan bantuan dari 

program komputer. Program yang digunakan untuk membuat program 

perintah AGV disesuaikan dengan mikrokontroler yang digunakan dan 

sesuai dengan kebutuhan dari AGV. Setelah itu, program yang telah dibuat 

pada program komputer dimasukan pada mikrokontroler yang digunakan 

pada AGV 

6. Perancangan miniatur AGV  

Pada tahap ini dilakukan perancangan akhir terhadap miniatur AGV. 

Tahapan yang dilakukan pada tahap ini dengan menggabungkan 

rancangan fisik AGV dengan mikrokontroler yang sudah diprogram 

sebelumnya.  

7. Uji coba miniatur AGV  

Pada tahap ini adalah melakukan uji coba terhadap miniatur AGV yang 

telah dirancang. Setelah mikrokontroler terpasang dilakukan uji coba 

terhadap miniatur AGV, untuk mengetahui apakah miniatur AGV sudah 

dapat berfungsi sesuai dengan skenario atau perintah yang sudah dibuat 

atau belum seperti ketepatan pada jalur yang telah ditentukan dan akurasi 

AGV menuju lokasi. Apabila belum sesuai, lakukan perbaikan hingga 

sesuai dengan perintah yang diharapkan. 

8. Evaluasi dan Analisis 

Pada bagian ini dilakukan evaluasi dan analisis terhadap rancangan AGV 

yang telah dibuat. Rancangan AGV yang telah dibuat diuji coba dan 

dijalankan, lalu dari hasil pengujian dievaluasi. Evaluasi rancangan 

mencakup evaluasi tingkat keakuratan dan peformansi dari mekanisme 

gerak AGV, program dan algoritma dari rancangan AGV, dan harga 

pembuatan AGV. Selain itu, dilakukan evalusi alat peraga AGV untuk 

mengetahui kemampuan AGV yang digunakan untuk proses pendidikan 

melalui hasil pengujian tingkat pemahaman dengan melakukan tes akhir 

dan wawancara terhadap mahasiswa. Setelah dilakukan evaluasi 

rancangan AGV akan diberikan analisis terhadap rancangan 
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9. Kesimpulan dan saran  

Pada bagian terakhir yaitu kesimpulan dan saran, di mana dari hasil uji 

coba dan analisis akan ditarik kesimpulan rancangan AGV untuk menjawab 

tujuan penelitian. Kemudian pemberian saran dilakukan untuk penelitian-

penelitian lebih lanjut bagi para peneliti yang ingin mengembangkan 

rancangan AGV lebih lanjut lagi. Untuk gambar Metodologi Penelitian 

dapat dilihat pada Gambar I.1. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar I.1 Metodologi Penelitian 

Mulai 

Identifikasi dan rumusan masalah 

Studi literatur atau daftar pustaka 

Perancangan mekanisme gerak 

Perancangan model fisik AGV 

Pembuatan program dan algoritma AGV 

Pembuatan prototype AGV 

Uji coba prototype AGV 

Kesimpulan dan saran 

Selesai 

Evaluasi dan Analisis 
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I.7 Sistematika Penulisan 

 Pada bagian ini dibahas mengenai runutan penulisan dari laporan atas 

penelitian yang telah dilakukan. Urutan penulisan tersebut, dimulai dari 

pendahuluan, tinjauan pustaka, perancangan dan pengujian miniatur, analisis, 

serta yang terakhir kesimpulan dan saran. Rician penjelasan setiap urutannya 

dapat dilihat pada bagian berikut. 

 

BAB I PENDAHULUAN 

 Pada bab I ini berisikan pembahasan mengenai latar belakang masalah, 

identifikasi masalah, dan perumusan masalah dari penelitian yang dilakukan. Pada 

bab I ini juga dijabarkan mengenai batasan dan asumsi dari penelitian, tujuan 

penelitian, manfaat penelitian, metodologi penelitian, dan sistematika penulisan. 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA 

 Pada bab II ini akan berisikan dasar-dasar teori yang mendukung dalam 

pembuatan penelitian tentang Automated Guided Vehicle.  Dasar-dasar teori 

tersebut diantaranya pengetian tetang Automated Guided Vehicle (AGV), sistem 

kontrol, navigasi pada AGV, mikrokontroler, sensor, motor penggerak AGV, dan 

juga hasil pengujian pembelajaran 

 

BAB III PERANCANGAN DAN PENGUJIAN MINIATUR 

Pada bab III ini berisikan pembahasan mengenai proses perancangan 

miniatur AGV beserta dengan hasil miniatur yang dibuat. Penjelasan dari proses 

perancangan miniatur AGV ini dibagi ke dalam beberapa subbab. Pemahaman 

tersebut yakni proses awal mekanisme gerak, keterangan dari alat dan bahan 

yang digunakan, perancangan mekanisme gerak, perancangan model fisik, 

perancangan program dan algoritma, uji coba perancangan, uji coba edukasi, dan 

evaluasi.   

 

BAB IV ANALISIS 

 Pada bab IV ini dilakukan analisis terhadap rancangan dan juga hasil dari 

pengujian sistem yang telah dilakukan. Pada bab ini juga dijelaskan tentang 

keputusan yang diambil terhadap rancangan dan juga pengujian yang telah 

dilakukan. 
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BAB V KESIMPULAN DAN SARAN 

 Pada bab V ini diberikan kesimpulan dari hasil penelitian yang telah 

dilakukan. Selain diberikan kesimpulan, pada bab ini juga diberikan saran dari hasil 

penelitian yang telah dilakukan. Saran yang diberikan diharapkan dapat berguna 

untuk penelitian dengan topik yang serupa kedepannya. 




