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ABSTRAK 
 
 
Teknologi telah mengalami perkembangan yang pesat selama beberapa dekade 
terakhir. Seiring dengan adanya revolusi industri 4.0, pelaku industri dapat 
meningkatkan kapasitas produksi dengan cara memanfaatkan teknologi pada sistem 
material handling. Teknologi yang dapat digunakan pada untuk material handling 
pada fasilitas produksi, salah satunya adalah mobile robot berjenis automated 
guided vehicle (AGV). Penelitian ini bertujuan untuk membangun konstruksi AGV 
yang dapat digunakan untuk material handling di bengkel Teknik Manufaktur 
Polman Bandung. Untuk analisis kekuatan pada rangka AGV menggunakan metode 
computer aided engineering yang menggunakan alat bantu berupa software 
SolidWorks Simulation. Penentuan material menggunakan metode Pugh Matrix 
dimana pengambilan keputusan ditentukan berdasarkan kriteria yang telah 
ditetapkan. Metode pengambilan data dilakukan secara langsung menggunakan 
instrumen berupa floor scale, timbangan berat badan, meteran, dan stopwatch. 
Setelah dilakukan penelitian, AGV yang dibuat mampu menahan beban hingga 50 
kg berdasarkan hasil percobaan secara langsung. Kecepatan yang didapat saat tidak 
membawa beban apapun adalah 0,27 m/s. Kecepatan yang didapat saat membawa 
beban 50 kg adalah 0,26 m/s. Berdasarkan kecepatan yang didapat dan dimensi dari 
AGV, radius putar terkecil yang ada di dalam bengkel Teknik Manufaktur Polman 
Bandung yaitu sebesar 1,22 meter aman untuk dilalui oleh AGV dengan kecepatan 
maksimal karena gaya beban yang terjadi jauh lebih besar dari gaya sentrifugal yang 
terjadi. rangka AGV pun dinilai aman karena safety factor yang didapat oleh 
kontstruksi AGV ini yaitu sebesar 4. 

Kata kunci: Material handling, Finite Element Analysis, Pugh Matrix 
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ABSTRACT 
 

Technology has advanced rapidly over the past few decades. In line with the 
emergence of Industry 4.0, industrial players are able to increase production 
capacity by utilizing technology in material handling systems. One of the 
technologies that can be used for material handling in production facilities is a 
mobile robot known as an Automated Guided Vehicle (AGV). This study aims to 
develop an AGV construction that can be used for material handling in the 
Manufacturing Engineering Workshop of Polman Bandung. Structural strength 
analysis was performed using the Computer-Aided Engineering (CAE) method with 
SolidWorks Simulation software. Material selection was conducted using the Pugh 
Matrix method, where decisions were made based on predetermined criteria. Data 
collection was carried out directly using instruments such as floor scale, body 
scale, measuring tape, and stopwatch. The results show that the developed AGV is 
capable of carrying a load of up to 50 kg based on direct testing. The AGV's speed 
without any load is 0.27 m/s, while the speed when carrying a 50 kg load is 0.26 
m/s. Based on the measured speed and the AGV's dimensions, the smallest turning 
radius in the Manufacturing Engineering Workshop, which is 1.22 meters, is 
considered safe for the AGV to pass at maximum speed, as the resulting load force 
is significantly greater than the centrifugal force. The AGV frame is also deemed 
safe, as manual calculations show a safety factor of 4 for the AGV construction. 
 

 
Keywords: Material handling, Finite Element Analysis, Pugh Matrix 
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I BAB I 

PENDAHULUAN 
 
I.1 Latar Belakang 

Teknologi telah mengalami perkembangan yang pesat selama beberapa dekade 

terakhir. Perkembangan teknologi merupakan salah satu faktor utama yang 

mendorong kemajuan peradaban manusia. Dengan banyaknya inovasi pada bidang 

teknologi telah mengubah cara hidup manusia secara berkesinambungan. 

Perkembangan teknologi seperti robotika, kecerdasan buatan dan Internet of Things 

(IoT) telah membawa dampak signifikan pada berbagai sektor, termasuk bisnis, 

kesehatan, pendidikan, dan salah satunya pada bidang industri [1]. 

 

Perkembangan teknologi masa kini berjalan seiring dengan hadirnya revolusi 

industri 4.0 yang menjadikan pekerjaan lebih efisien dan efektif. Revolusi industri 

4.0, yang juga dikenal sebagai cyber physical system, berfokus pada otomatisasi 

yang terintegrasi dengan teknologi siber. Karakteristik utamanya adalah perpaduan 

antara teknologi informasi dan teknologi komunikasi dalam bidang industry [2]. 

 

Dengan hadirnya revolusi industri 4.0, pelaku industri memiliki peluang untuk 

meningkatkan kapasitas produksi melalui pemanfaatan teknologi pada sistem 

material handling. Tujuan material handling adalah memindahkan material ke 

lokasi yang tepat, pada waktu yang sesuai, dengan jumlah dan urutan yang benar, 

sesuai kondisi yang diinginkan, sehingga dapat meminimalkan biaya produksi [3]. 

Selain itu, penggunaan teknologi pada sistem material handling dapat 

meminimalkan risiko kecelakaan kerja pada operator saat memindahkan barang. 

 

Teknologi yang dapat digunakan untuk material handling pada fasilitas produksi, 

digunakanlah mobile robot berjenis automated guided vehicle (AGV). AGV 

merupakan sebuah robot yang bekerja secara autonomous, yaitu dapat berpindah 

dan melakukan beberapa macam pekerjaan tanpa adanya intervensi dari manusia 

[4]. Penerapan AGV di sektor logistik dan manufaktur memberikan keuntungan 

yang sangat besar, seperti mengurangi kesalahan manusia, meningkatkan kecepatan 
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operasional, serta meminimalkan penggunaan sumber daya manusia dalam tugas 

yang monoton. Di samping itu, AGV juga dapat beroperasi dalam lingkungan yang 

lebih aman, mengurangi potensi kecelakaan akibat human error. 

 

Penelitian tentang automated guided vehicle penting untuk dilakukan guna 

memahami bagaimana teknologi ini dapat lebih diimplementasikan untuk 

mempermudah pekerjaan untuk memenuhi kebutuhan industri yang terus 

berkembang. Oleh karena itu, penulis membuat penelitian mengenai pembuatan 

hardware AGV untuk material handling di bengkel jurusan Teknik Manufaktur 

Polman Bandung. 
 
 
I.2 Rumusan Masalah 

Rumusan masalah yang akan dibahas pada karya tulis ini yaitu: 

1. Bagaimana proses pembuatan konstruksi hardware AGV dengan 

menggunakan metode Pugh Matrix? 

2. Bagaimana kekuatan dari konstruksi hardware AGV? 

3. Komponen apa saja yang dibutuhkan untuk pembuatan hardware AGV? 

 

I.3 Batasan Masalah 

Berdasarkan permasalahan yang didapatkan, agar dapat dibahas lebih spesifik maka 

dibentuk beberapa batasan masalah, diantaranya: 

1. Perencanaan pembuatan hardware AGV. 

2. Proses pembuatan hardware AGV. 

3. Sistem kendali dibahas pada penelitian yang berbeda. 

4. Rute yang dapat dicakup oleh AGV yaitu di dalam area bengkel Teknik 

Manufaktur Polman Bandung. 

5. Beban maksimal yang digunakan 50 kg. 

6. Hanya bisa digunakan pada permukaan rata. 

I.4 Tujuan dan Manfaat  

Tujuan dari pembuatan pembuatan tugas akhir ini yaitu: 
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1. Mendukung implementasi teknologi industri 4.0 

2. Membuat hardware dari Automated Guided Vehicle. 

3. Membuat AGV yang bisa digunakan di bengkel teknik manufaktur untuk 

membawa produk seberat 50kg seperti ragum. 

 

Manfaat dari pembuatan tugas akhir ini yaitu: 

1. Mempermudah material handling hasil produksi di dalam area bengkel Teknik 

Manufaktur Polman Bandung. 

2. Memahami konstruksi hardware AGV yang memenuhi spesifikasi yang 

dibutuhkan. 

3. Memahami proses pembuatan hardware AGV. 

4. Dapat menjadi referensi untuk pengembangan AGV di masa yang akan datang. 

 

I.5 Sistematika Penulisan 

Sistematika penulisan Karya Tulis Ilmiah 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 

untuk menjelaskan beberapa istilah dan ilmu terkait serta melihat hasil pencapaian 

penelitian terdahulu dengan kajian yang sama. 

BAB III METODOLOGI PENYELESAIAN MASALAH, berisi langkah-langkah 

penyelesaian tugas akhir berupa gambaran umum sistem serta perancangan sistem. 

BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN, berisi jawaban permasalahan yang 

dirumuskan, dan penjelasan mengenai hasil-hasil TA. 

BAB V PENUTUP, berisi kesimpulan dan saran.  

 
 
 
 


