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ABSTRAK

Rancang Bangun Sistem Automated Guided Vehicle (AGV) Menggunakan
AGYV Line Follower Berbasis Fuzzy Logic Control Sebagai Penentu Rute
dan Berat Barang

Hanif Satrya Ardani

Teknologi Rekayasa Otomasi, Sekolah VVokasi, Universitas Diponegoro

AGV Automated Guided Vehicle (AGV) pengantar barang
merupakan sebuah inovasi robotik yang dirancang untuk membantu dalam
proses pengiriman barang di bidang logistik suatu pabrik. Kemampuan
AGV ini adalah untuk mengangkut barang secara otomatis. Stabilitas
pergerakan AGV memiliki dampak langsung terhadap keamanan barang
yang diangkutnya. Salah satu penyebab ketidakstabilan tersebut adalah
variasi muatan selama proses pengiriman. Penelitian ini bertujuan untuk
mengatasi masalah tersebut dengan merancang dan menerapkan sistem
kontrol pemetaan AGV menggunakan Fuzzy Inference System. Sensor load
cell digunakan sebagai masukan sistem untuk mengukur berat berat yang
dibawa oleh AGV. Data dari sensor ini kemudian diolah oleh Fuzzy
Inference System untuk menghasilkan informasi tentang nilai berat yang
dibawa oleh AGV. Hasil penelitian menunjukkan bahwa AGV mampu
bergerak secara otomatis dan menuju pos-pos yang telah ditentukan sesuai
dengan berat barang yang dibawa. AGV dapat menentukan pos tujuan
ketika barang diletakan pada sensor load cell, ketika AGV berjalan akan
menuju ke pos tujuan sesuai dengan berat barang dan diperoleh ketepatan
sebesar 100% dan tingkta error 5% yang didapatkan pada pengujian sensor

load cell

Kata kunci: AGV, Fuzzy logic, sensor load cell, Pemetaan
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ABSTRACT

Design and Development of an Automated Guided Vehicle (AGV) System Using
a Line Follower AGV Based on Fuzzy logic Control to Determine the Route and
Weight of Goods

Hanif Satrya Ardani

Automation Engineering Technology, Vocational School, Diponegoro University

The Automated Guided Vehicle (AGV) AGVdelivering goods is a
robotic innovation designed to assist in the process of delivering goods in
the logistics sector of a factory. The ability of this AGVis to transport goods
automatically. The stability of an AGV's movement has a direct impact on
the safety of the goods it transports. One of the causes of this instability is
load variations during the shipping process. This research aims to
overcome this problem by designing and implementing an AGV mapping
control system using a Fuzzy Inference System. The Load cell sensor is used
as system input to measure the weight of the load carried by the AGV. The
data from this sensor is then processed by the Fuzzy Inference System to
produce information about the load value carried by the AGV. The research
results show that the AGV is able to move automatically and go to
predetermined posts according to the load being carried. AGV can
determine the destination post when goods are placed in load cell sensor,
When the AGV is running, it will go to the destination post according to the
weight of the goods and an accuracy of 100% and an error level of 5% are

obtained from testing the load cell sensor.

Keyword: AGV, Fuzzy logic, load cell sensor, Mapping
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