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INTISARI

PERANCANGAN SISTEM KENDALI AUTOMATIC GUIDED VEHICLE
PENGANGKUT TOOLBOX BERBASIS LINE FOLLOWER DAN RFID

Lintang Ichsan Sholahuddin
Teknologi Rekayasa Otomasi, Sekolah VVokasi, Universitas Diponegoro

Dalam dunia industri otomotif pada bidang bengkel mobil, perkembangan
teknologinya sudah sangat maju. Salah satu perkembangan teknologi di bidang
bengkel mobil adalah menggunakan sistem kontrol otomatis pada pengangkatan
unit mobil sebelum di periksa kondisi mobil konsumen. Kegunaan Robot yang akan
dirancang pada industri ini adalah membawa perkakas ke area bengkel dengan
mudah. Dalam tugas akhir ini perancangan Automatic Guided Vehicle (AGV)
menggunakan sistem line follower dan RFID sebagai pembacaan station. Juga
ditambahkan fitur kontrol manual untuk bergerak secara bebas jika robot terjadi
error atau emergency.Robot ini menggunakan 5 sensor yaitu TCRT5000. RFID
RC522 digunakan untuk membaca station yang akan dituju. Tag RFID juga
diperlukan untuk mengidentifikasi station. Blynk.io digunakan untuk mengontrol
pergerakan robot secara manual.Dalam pengujian, robot menghasilkan
keberhasilan dari pergerakan station awal ke station lainnya menggunakan RFID.
Pembacaan line follower menggunakan 5 sensor dan kemungkinan pembacaan
yang terjadi yaitu error -5 sampai 5. Penentuan tuning Error PID terbaik didapatkan
nilai Kp 2, Ki 6, dan Kd 5 agar mendapat hasil jalan robot yang optimal dan jarak
yang diperoleh adalah 9,08 m.

Kata kunci : Automatic Guided Vehicle, Radio Frequency Identification, Line

Follower
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ABSTRACT
PERANCANGAN SISTEM KENDALI AUTOMATIC GUIDED VEHICLE
PENGANGKUT TOOLBOX BERBASIS LINE FOLLOWER DAN RFID

Lintang Ichsan Sholahuddin
Teknologi Rekayasa Otomasi, Sekolah Vokasi, Universitas Diponegoro

In the world of the automotive industry in the car repair sector, technological
developments are very advanced. One of the technological developments in the car
repair sector is using an automatic control system for lifting car units before
checking the condition of the consumer's car. The use of the robot that will be
designed in this industry is to carry tools to the workshop area easily. In this final
project, the design of an Automatic Guided Vehicle (AGV) uses a line follower
system and RFID as a reading station. Also added is a manual control feature to
move freely if the robot has an error or emergency. This robot uses 5 sensors,
namely TCRT5000. RFID RC522 is used to read the station to be addressed. RFID
tags are also needed to identify stations. Blynk.io is used to control the robot's
movement manually. In testing, the robot achieved success from moving the initial
station to another station using RFID. The line follower reading uses 5 sensors and
the possibility of the reading occurring is error -5 to 5. Determining the best PID
Error tuning, the values Kp 2, Ki 6, and Kd 5 are obtained to get optimal robot

walking results and the distance obtained is 9.08 m .

Keywords : Automatic Guided Vehicle, Radio Frequency Identification, Line

Follower
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