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ABSTRAK 

 
PT Xy merupakan perusahaan manufaktur yang telah menggunakan sistem otomasi 
pada proses penanganan material. Salah satunya adalah pada sub perakitan yang 
terdiri dari banyak line assembly. Proses penanganan material yang terjadi berupa 
pemindahan komponen produk elektrik dari storage room menuju tiap line 
assembly. Dalam proses penanganan material di PT Xy, area yang digunakan 
merupakan jalur lalu lintas operator. Dengan banyaknya line assembly dan area 
distribusi yang terbatas, maka diperlukan rancangan mesin penanganan material 
dengan jangkauan luas dan fleksibel, serta mampu memindahkan material menuju 
semua line assembly tanpa menganggu aktivitas dan pergerakan operator. 
Penelitian ini bertujuan untuk menghasilkan rancangan mesin penanganan material 
yang sesuai dengan kebutuhan PT Xy. Metodologi perancangan yang digunakan 
adalah VDI 2222 dengan tahapan kerja yaitu merencana, mengonsep, merancang, 
dan penyelesaian. Dengan menggunakan metode tersebut, didapatkan suatu 
rancangan mesin penanganan material berupa AGV (Automated Guide Vehicle) 
jenis line follower yang dilengkapi dengan 4 unit belt conveyor. AGV Conveyor 
yang dirancang memiliki kapasitas angkut 164 kg dan mampu memindahkan 8 unit 
box tray.  
 
Kata kunci: Penanganan material, Otomasi industri, AGV, Conveyor,  VDI 2222. 
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ABSTRACT 
 

PT Xy is a manufacturing company that has implemented automation systems in its 
material handling processes. One of these implementations is in the sub-assembly 
area, which consists of multiple assembly lines. The material handling process 
involves transferring electric product components from the storage room to each 
assembly line. In PT Xy's material handling process, the area used serves as the 
operator traffic route. Due to the numerous assembly lines and limited distribution 
area, a material handling machine design with wide reach and flexibility is 
required, capable of transferring materials to all assembly lines without disrupting 
operator activities and movements. This study aims to design a material handling 
machine that meets PT Xy's needs. The design methodology used is VDI 2222, 
which includes the stages of planning, conceptualizing, designing, and completion. 
Using this method, a design for a material handling machine in the form of an AGV 
(Automated Guided Vehicle) line follower equipped with 4 belt conveyor units was 
developed. The designed AGV Conveyor has a carrying capacity of 164 kg and can 
transfer 8 box trays. 
 
Keywords: Material Handling, Industrial Automation, AGV, Conveyor, VDI 2222. 
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I BAB I 

PENDAHULUAN 

I.1 Latar Belakang 

Dengan semakin pesatnya perkembangan ilmu pengetahuan dan teknologi, 

berbagai sektor industri melakukan sebuah revolusi untuk meningkatkan kualitas 

dan efisiensi dalam mencapai tujuannya . Salah satunya adalah industri manufaktur 

yang mengusung otomasi proses manufaktur. Salah satu kunci utama dalam 

otomasi proses manufaktur adalah sistem penanganan material [1]. Penerapan 

otomasi dalam sistem penanganan material di industri manufaktur dapat 

mempercepat waktu operasional dan meminimalisir terjadinya kerusakan produk 

selama proses pemindahan, sehingga dapat meningkatkan produktivitas dan 

kualitas produk [2]. Perusahaan yang sudah menggunakan sistem otomasi dalam 

sistem penanganan material salah satunya adalah PT Xy.                                                                                                                                                                                   

PT Xy merupakan perusahaan manufaktur elektronik dengan skala produksi yang 

besar dan global, sehingga memiliki intensitas tinggi di dalam setiap proses 

produksinya. Salah satu aktivitas dengan intensitas yang tinggi ada pada sub 

perakitan. Pada sub perakitan terdapat storage room dan mainline yang terdiri dari 

banyak line assembly seperti pada Gambar I.1. 

 

Gambar I. 1 Layout Sub Perakitan PT Xy 
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Salah satu aktivitas yang dilakukan pada sub perakitan yaitu penanganan material 

berupa pemindahan komponen produk dari  storage room menuju tiap line 

assembly. Komponen produk yang dipindahkan merupakan komponen elektronik, 

sehingga sistem penanganan material yang digunakan harus mampu menjaga 

kualitas produk dari kerusakan. Di PT Xy, pada sub perakitan tidak terdapat area 

khusus untuk sistem penanganan material, sehingga jalur yang digunakan untuk 

memindahkan material merupakan  jalur lalu lintas operator. Oleh karena itu, 

dibutuhkan sebuah rancangan sistem penanganan material dengan jangkauan luas 

dan fleksibel, serta mampu memindahkan komponen produk dengan aman menuju 

semua line assembly tanpa mengganggu aktivitas dan pergerakan operator atau 

mesin lain. 

I.2 Rumusan Masalah 

Rumusan masalah yang akan diselesaikan dalam tugas akhir ini adalah sebagai 

berikut. 

1. Bagaimana rancangan mesin penanganan material yang sesuai dengan 

kebutuhan PT Xy? 

2. Apakah rancangan mesin penanganan material mampu memindahkan produk 

sesuai dengan kapasitas yang dibutuhkan? 

I.3 Batasan Masalah 

Dalam pelaksanaan tugas akhir ini, batasan masalah untuk perancangan mesin 

penanganan material adalah sebagai berikut. 

1. Mesin penanganan material dirancang berdasarkan kebutuhan dari PT Xy. 

2. Hasil dari tugas akhir ini adalah perancangan mesin penanganan material 

berupa gambar kerja susunan dan gambar kerja bagian. 

3. Penelitian ini tidak membahas bagian otomasi (elektronika ataupun 

informatika) pada rancangan.  

4. Penelitian ini tidak membahas validasi ketercukupan kapasitas baterai AGV 

untuk seluruh proses pemindahan. 

5. Analisis dan perhitungan konstruksi difokuskan pada fungsi utama dan bagian-

bagian kritis. 
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6. Input material dianggap sudah memiliki kesesuaian jarak yang benar, sehingga 

validasi kesesuaian jarak antar material tidak di bahas dalam penelitian ini. 

I.4 Tujuan dan Manfaat  

Tujuan dari pelaksanaan tugas akhir ini adalah sebagai berikut. 

1. Merancang konstruksi mesin penanganan material sesuai dengan kebutuhan PT 

Xy, dengan hasil luaran berupa dokumen teknik (gambar susunan dan gambar 

bagian). 

2. Melakukan perhitungan dan analisis kekuatan kontruksi mesin penanganan 

material. 

Manfaat dari pelaksanaan tugas akhir ini adalah sebagai berikut. 

1 Sebagai solusi untuk memenuhi kebutuhan PT Xy. 

2 Sebagai sarana peningkatan pengetahuan dan keterampilan teknis mengenai 

sistem penanganan material.  

3 Sebagai referensi dan informasi bagi pihak yang akan melakukan perancangan 

sistem penanganan material di masa yang akan datang. 

I.5 Sistematika Penulisan 

Sistematika proposal Tugas Akhir ini dibahas dengan penjabaran sebagai berikut. 

BAB I PENDAHULUAN, berisi uraian mengenai latar belakang, perumusan 

masalah, tujuan, batasan masalah dan sistematika penulisan. 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA, berisi gambaran umum tentang landasan teori 

pendukung untuk menjelaskan beberapa istilah dan ilmu terkait, serta melihat hasil 

pencapaian penelitian terdahulu dengan kajian yang relevan. 

BAB III METODOLOGI PENYELESAIAN MASALAH, berisi tentang uraian 

mengenai metode dan langkah-langkah penyelesaian masalah topik Tugas Akhir. 

BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN, berisi berisi kajian lanjut dari proses 

perancangan yang dilakukan. 

BAB V PENUTUP, berisi kesimpulan dari tujuan penelitian dan keseluruhan proses 

perancangan yang dicapai, serta saran bagi penelitian selanjutnya. 

 


