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ABSTRAK

Penelitian ini muncul sebagai respons terhadap banyaknya operator yang terlibat
dalam proses pemindahan barang di lingkungan perusahaan, serta sering terjadinya
kecelakaan kerja dalam proses material handling yang mengakibatkan
keterlambatan pengiriman atau kerugian perusahaan. Oleh karena itu, diperlukan
troli material handling tanpa pengendali agar proses penanganan material dapat
dijalankan dengan lebih efisien. Penelitian ini bertujuan untuk merancang troli
material handling yang mengadopsi sistem automatic guided vehicle (AGV),
mampu membawa barang dengan berat hingga 250 kg, dan menggunakan sistem
digitalisasi sebagai alat pengoperasian. Metode perancangan yang digunakan
adalah VDI 2206, dengan tahapan kerja sebagai berikut: mengumpulkan informasi
untuk mengidentifikasi persyaratan kuantitatif, tahap arsitektur yang mencakup
struktur mekanik, elektronik, dan komponen informatika, tahap implementasi
elemen sistem, tahap penggabungan elemen dan subsistem, tahap validasi elemen
dan subsistem, serta tahap akhir yang mencakup pembuatan dokumentasi teknik.
Hasil penelitian ini menghasilkan desain troli material handling tanpa pengendali,
lengkap dengan perhitungan analisis kapasitas yang diperlukan dan sistem
penggerak berbasis automatic guided vehicle yang sesuai dengan kebutuhan.

Kata kunci: Material handling, Automatic guided vehicle, VDI 2206.
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ABSTRACT

This study appears as a response to the large number of operators involved in the
process of moving goods in the company environment, as well as the frequent
occurrence of accidents in the process of material handling resulting in delays in
delivery or loss of the company. Therefore, a material handling trolley without a
controller is needed so that the material handling process can be carried out more
efficiently. This study aims to design a material handling trolley that adopts an
automatic guided vehicle (AGV) system, capable of carrying goods weighing up to
250 kg, and using a digitizing system as an operating tool. The design method used
is VDI 2206, with the following stages of work: collecting information to identify
quantitative requirements, the architectural stage that includes mechanical
structures, electronics, and informatics components, the implementation stage of
system elements, the stage of combining elements and subsystems, the validation
stage of elements and subsystems, and the final stage that includes the creation of
engineering documentation. The results of this study resulted in the design of
material handling trolleys without controllers, complete with the calculation of the
required capacity analysis and automatic guided vehicle-based drive system that
suits the needs.

Keywords: Material handling, Automatic guided vehicle, VDI 2206
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BAB |
PENDAHULUAN

I.1  Latar Belakang

Pentingnya otomasi di perusahaan pada bidang penanganan material menjadi inti
dari perusahaan manufaktur saat ini. Banyak perusahaan yang mengotomatisasi
kegiatan mereka untuk meningkatkan produktivitas dan mengurangi risiko human
error, serta biaya tenaga kerja yang tinggi [1]. Salah satu kunci utama dalam
otomasi proses manufaktur adalah penanganan material. Oleh karena itu,
penanganan material menjadi aspek yang sangat penting untuk diperhatikan, dan
dengan menyelaraskan sistem penanganan material [2].

Material handling adalah proses pergerakan, pengendalian, penyimpanan, dan
pengelolaan bahan atau barang di dalam lingkungan pabrik, gudang, atau tempat
distribusi. Tujuan utama dari material handling adalah memastikan efisiensi dan
produktivitas dalam mengelola aliran bahan atau barang dari satu titik ke titik
lainnya [3]. Sampai saat ini, banyak perusahaan yang masih mengandalkan operator
untuk memindahkan barang dari satu lokasi ke lokasi lainnya, hal ini disebabkan
oleh tingginya harga kendaraan berpemandu otomatis, yang sering disebut sebagai
Automatic Guided Vehicle (AGV), dan mesin-mesin tersebut umumnya merupakan
produk impor. Jenis material handling bervariasi di setiap Perusahaan, yaitu ada
yang menggunakan troli manual yang didorong atau ditarik, ada yang
mengandalkan motor listrik roda tiga sebagai penarik troli, dan sebagian
menggunakan Automatic Guided Vehicle (AGV), walaupun penggunaan AGV
masih jarang dijumpai dalam setiap perusahaan.

PT. Autoplastik Indonesia (API) memiliki lebih dari 50 mesin injection molding
sehingga jumlah perpindahan produk dari mesin ke tempat stok barang cukup
banyak. Pada saat ini, PT. APl masih mengandalkan troli material handling manual
yang didukung oleh motor listrik roda tiga merk robin yang dikendalikan oleh
operator dari mesin injection molding menuju area rak finish good yang biasa
disebut kereta material handling. Berikut contoh kereta material handling saat

mengambil barang di area mesin. (Gambar 1.1).



Gambar 0.1 Kereta material handling pada area mesin
Berikut contoh kereta material handling saat membawa barang menuju area finish
good. (Gambar 1.2).

Gambar 0.2 kereta material handling pada area finish good

Dari kereta material handling di atas, PT. Autoplastik Indonesia memutuskan untuk
menggantikan kereta material handling manual dengan menggunakan penagangan
material handling secara otomatis. Dikarenakan seringkali terjadi human error,
keterlambatan pengiriman, kecelakaan kerja, seperti menabrak pinggiran tiang,
tembok, dan fasilitas lainnya di perusahaan.

Berdasarkan hasil survei di PT. Autoplastik Indonesia, dalam tiga bulan terakhir
terjadi enam kecelakaan kerja yang disebabkan oleh kereta material handling.
Kecelakaan tersebut melibatkan pelanggaran kasat mata, seperti kelalaian
pengemudi yang menabrak tembok, box barang jadi (finish good) yang terjatuh dari
troli atau rak penyimpanan sehingga menyebabkan barang pecah, penggunaan troli
yang rusak yang mengakibatkan lantai perusahaan lecet, serta sering terjadi
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tabrakan dengan pinggiran tiang pondasi perusahaan. Bahkan, pernah terjadi
pemecatan akibat insiden-insiden tersebut. Berikut adalah contoh salah satu
kecelakaan yang terjadi. (Gambar 1.3).

Gambar 0.3 Kecelakaan kerja di PT. API
Oleh karena itu, salah satu alternatif untuk mengurangi risiko kecelakaan kerja
adalah dengan menggantikan material handling manual yang dikendalikan oleh
operator dengan proses otomatisasi. Sebagai solusi, sistem penanganan material
otomatis seperti Automatic Guided Vehicle (AGV) dipilih untuk menggantikan
pendekatan manual. AGV memiliki kemampuan driverless (tanpa pengendali),
dilengkapi dengan sistem pemandu otomatis, dan komponen pengaman.
PT. Autoplastik Indonesia membutuhkan troli material handling yang
menggunakan sistem AGV untuk menangani material box barang jadi (finish good)
dari mesin plastic injection ke tempat penyimpanan barang jadi. Spesifikasi troli
tersebut harus sesuai dengan material handling yang sudah ada. Dengan adanya troli
material handling yang menggunakan sistem AGV, perusahaan tidak lagi
memerlukan operator untuk memindahkan barang di dalam area kerja, sehingga
proses ini menjadi lebih cepat dan efisien. Selain itu, penggunaan sistem AGV juga
memudahkan penanganan material serta dapat mengurangi risiko kecelakaan kerja
dan kesalahan manusia (human error) yang dapat merugikan perusahaan.
Di area perusahaan Autoplastik Indonesia, jalur troli telah ditentukan dan
dipisahkan dari jalur pejalan kaki. Lebar jalur troli adalah 2000 mm, sedangkan
lebar jalur pejalan kaki adalah 500 mm.



Berikut contoh jalur perusahaan di PT. Autoplastlk Indonesia. (Gambar 1.4).

Gambar 0.4 Jalur perusahaan di PT. API
Berikut merupakan layout PT. Autoplastik Indonesia yang akan dilalui oleh Troli
AGV. (Gambar 1.5).
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Gambar 0.5 Layout perusahaan di PT. API

1.2 Rumusan Masalah
Berdasarkan uraian latar belakang yang telah disampaikan, maka dapat dirumuskan
beberapa masalah yang akan dikaji sebagai berikut:
1. Bagaimana merancang troli material handling dengan sistem AGV yang
sesuai dengan kebutuhan dari PT. Autoplastik Indonesia?
2. Bagaimana merancang troli material handling dengan sistem AGV yang
dapat menggantikan troli material handling manual?
3. Bagaimana merancang troli material handling dengan sistem AGV yang
aman digunakan dan dapat mengurangi risiko kecelakaan kerja?
4. Bagaimana merancang sistem kendali kontrol dalam mekanisme troli

material handling tersebut?



1.3  Batasan Masalah
Berdasarkan permasalahan yang didapatkan, agar dapat dibahas lebih spesifik maka
dibentuk beberapa batasan masalah sebagai berikut:
1. Troli material handling ini dirancang berdasarkan kebutuhan dari PT.
Autoplastik Indonesia bukan untuk perusahaan lain.
2. Troli material handling ini dirancang untuk menggantikan fungsi troli
material handling manual untuk membawa box finish good.
3. Rancangan difokuskan pada domain mekanik.
4. Pembahasan hanya sampai pemilihan komponen elektronik dan tidak sampai
sistem pemograman AGV.

5. Pembahasan tidak sampai analisis biaya pembuatan.

1.4 Tujuan dan Manfaat
Tujuan dari pembuatan rancangan troli material handling tanpa pengendali ini
sebagai berikut:
1. Menghasilkan rancangan troli AGV yang sesuai dengan kebutuhan PT.
Autoplastik Indonesia.
2. Menghasilkan dokumentasi teknik berupa draft, gambar susunan dan gambar
bagian.
3. Merancang troli AGV yang terintegrasi dengan otomatisasi dan digitalisasi
dalam Industri 4.0, termasuk dalam pengelolaan data dan analisis operasional.
4. Mengurangi risiko kecelakaan kerja dengan mengotomatisasikan proses

material handling.
Manfaat dari penelitian ini adalah sebagai berikut:

1. Optimalisasi logistik dan pengurangan keterlibatan manual dapat mengurangi
biaya operasional dan meningkatkan efisiensi waktu.

2. Mengurangi kemungkinan kerusakan barang selama proses material
handling.

3. Dengan fleksibilitas yang meningkat, perusahaan lebih mudah beradaptasi
terhadap perubahan produksi, menjaga kelancaran operasional.

4. Implementasi AGV dan otomatisasi dapat meningkatkan daya saing PT.
Autoplastik  Indonesia dengan menunjukkan inovasi dan efisiensi

operasional.



1.5  Sistematika Penulisan
Sistematika Tugas akhir (TA) ini terdiri atas enam bab di antaranya sebagai
berikut:

1) BAB | PENDAHULUAN, berisi tentang latar belakang, rumusan masalah,
batasan masalah, tujuan dan manfaat, dan sistematika penulisan.

2) BAB 1l TINJAUAN PUSTAKA, berisi teori-teori yang akan digunakan
sebagai landasan untuk mendukung dan berkaitan dalam proses penulisan
Tugas Akhir (TA).

3) BAB 11l METODOLOGI PENYELESAIAN MASALAH, berisi tentang
uraian mengenai metode dan langkah-langkah penyelesaian masalah topik
tugas akhir (TA).

4) BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN, berisi tentang proses hasil akhir dari
pembahasan topik tugas akhir (TA).

5) BAB V KESIMPULAN DAN SARAN, berisi tentang kesimpulan yang
didapatkan sebagai jawaban dari rumusan masalah dan tujuan awal penelitian
serta pemaparan mengenai kritik dan saran perbaikan maupun kajian lanjut

dari penelitian yang telah dilakukan



