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ABSTRAK
PROTOTYPE AUTOMATED GUIDED VEHICLE (AGV) DENGAN NAVIGASI
ARAH BERBASIS GPS DAN KOMPAS
(Reza Had1 Asykari, 03041381924118, 2023, 29 halaman)

AGV merupakan kendaraan terarah yang dapat beroperasi secara otomatis tanpa perlu ada
bantuan dari manusia. Namun, beberapa penelitian sampai saat ini masih ada yang
mengalami eror dalam berbagai hal sehingga memiliki hasil yang kurang efektif dan
sempurna. Oleh karena itu, pada penelitian kali ini memberikan usulan berupa
penggunaan kompas dan GPS pada AGV sebagai navigasi arah. Pada penelitian kali ini,
GPS berfungsi sebagai penentu lokasi titik mulai dan titik waypoint dari AGV sedangkan
kompas berfungsi sebagai penentu arah target AGV bergerak dari tittk mulai ke titik
waypoint. Titik waypoint pada penelitian kali im1 ada sebanyak 3. Kemudian untuk data
yang diambil pada penelitian kali in1 adalah data gerak AGV dari titik awal ke waypoint 1,
waypoint 1 ke waypoint 2, dan waypoint 2 ke waypoint 3. Rumus yang digunakan untuk
menghitung jarak AGV dari titik mulai ke titikk waypoint 1alah persamaan haversine. Pada
hasil percobaan, AGV sudah bisa mencapai titik waypoint dengan beda jarak sebesar 1,2
meter pada waypoint 1, 1.8 meter pada waypoint 2, dan 2.8 meter pada waypoint 3. Pada
pengambilan titik koordinat AGV terdapat perbedaan titik yang terbaca secara real-time
dengan titik yang seharusnya. Perbedaan koordinat pada AGV dapat disebabkan karena
GPS kesulitan untuk menerima sinyal satelit dengan jelas ketika berada di dalam ruangan
dikarenakan sinyal GPS dapat diblokir oleh dinding, atap, atau objek lainnya. Hal ini
menyebabkan posisi AGV untuk sampai di titik waypoint belum bisa dibilang benar-benar
akurat.

Kata-kata kunci : AGV, GPS, Kompas, Haversine Formula, Waypoint.
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ABSTRACT
AUTOMATED GUIDED VEHICLE (AGV) PROTOTYPE WITH GPS AND
COMPASS BASED DIRECTIONAL NAVIGATION
(Reza Hadi Asykari, 03041381924118, 2023, 29 pages)

AGYV 1s a directed vehicle that can operate automatically without the need for human
assistance. However, several studies to date have still experienced errors in various ways,
resulting in less effective and perfect results. Therefore, this research provides a proposal
in the form of using a compass and GPS on an AGV for directional navigation. In this
research, GPS functions as a determinant of the location of the starting point and
waypoint of the AGV, while the compass functions as a determinant of the direction of
the AGV target moving from the starting point to the waypoint. There are 3 waypoints in
this research. Then the data taken in this research is AGV movement data from the
starting point to waypoint 1, waypoint 1 to waypoint 2, and waypoint 2 to waypoint 3.
The formula used to calculate the AGV distance from the starting point to the waypoint is
a haversine equation. In the experimental results, the AGV was able to reach the
waypoint with a distance difference of 1.2 meters at waypoint 1, 1.8 meters at waypoint
2, and 2.8 meters at waypoint 3. When taking the AGV coordinates, there is a difference
between the point that is read in real-time and the point that it should be. Differences in
coordinates on an AGV can be caused by GPS having difficulty receiving satellite signals
clearly when indoors because GPS signals can be blocked by walls, roofs or other
objects. This causes the position of the AGV to arrive at the waypoint which cannot be
said to be completely accurate.

Key words : AGV, GPS, Compass, Haversine Formula, Waypoint.
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BAB 1
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Kemajuan dan perkembangan teknologi saat in1 sudah semakin canggih,
aktivitas sehari-hari akan lebih mudah dilakukan dengan adanya alat yang lebih
efisien dan fleksibel. Salah satu teknologi yang dapat memudahkan pekerjaan
manusia agar pekerjaan lebih efisien dan fleksibel 1alah kendaraan otomatis
terarah atau Automatic Guided Vehicle (AGV). AGV merupakan kendaraan
terarah yang dapat beroperasi secara otomatis tanpa perlu ada bantuan dari
manusia. Dengan adanya AGV 1m1 diharapkan dapat mengurangi beban dar
kesibukan-kesibukan yang dilakukan oleh manusia.

Salah satu kesibukan tersebut adalah seperti memindahkan barang yang
berat dari satu ruangan ke ruangan yang lain. Pekerjaan tersebut dapat
diringankan dengan alat bantu seperti forklift. Akan tetapi hal tersebut bisa
dikatakan masih belum efektif dikarenakan potensi terjadinya kelalaian dan
kecelakaan bisa terjadi kapan saja, dimana saja.

Forklift Automatic Guided Vehicle (AGV) adalah alat angkut barang di
gudang vyang sistem operasinya tidak menggunakan penggerak tetapi
dikendalikan secara otomatis oleh teknologi komputer [1]. Forklift otomatis
dapat secara otomatis mengangkat, memutar, dan meluncur di rak sempit tanpa
campur tangan manusia. Dengan begitu potensi kecelakaan dapat dikurangi
dengan menggunakan mobil forklift yang menggunakan sistem AGV tersebut.

Beberapa penelitian telah dilakukan untuk membuat mobil AGV ini. Pada
penelitian yang dilakukan oleh Justiadi dkk mobil AGV menggunakan sensor garis
dan kendali PID adaptif dalam mengikuti garis [2]. Pada penelitian tersebut masih
ada kekurangan seperti pada kecepatan yang tinggi kondisi AGV kurang stabil dan
juga jalur AGV yang digunakan dibatasi oleh garis. Adapun penelitian yang
dilakukan oleh Moh. Naysir Tamara dkk [3]. Pada penelitian ini AGV yang
dipakai menggunakan ARDUINO Controller dengan sensor NAV350. Pada
penelitian tersbut, Daya tahan dan stabilitasnya masih kurang. Kemudian
penelitian yang dilakukan oleh Nurfitri Adikasari. Pada penelitian tersebut,
metode yang digunakan untuk pengontrolan AGV adalah dengan menggunakan

webcam dan Hook yang terhubung dengan mikrokontroler [4]. Namun, pada
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penelitian tersebut, Hook dalam pengujian belum dapat berjalan dikarenakan
pengiriman data serial belum terealisasi dengan baik. Selanjutnya penelitian yang
dilakukan oleh Yustinus Adhi Dharmawan dkk [5]. Pada penelitian ini, metode
yang digunakan ialah perancangan rasional. Pada metode tersebut, digunakan
urutan sistematis untuk menentukan prioritas perancangan. Adapun penelitan yang
dilakukan oleh Xuejun Tian dkk [6]. Pada penelitian tersebut, metode yang
digunakan 1alah GPS dengan modul civil nondifferential. Pertama, sistem
koordinat WGS-84 yang digunakan dalam GPS diubah menjadi sistem koordinat
ruang persegi panjang, dan informasi arah robot diperoleh dengan kompas listrik,
sehingga posisi awal dan gerakan robot bergerak ditentukan, dan navigasi
waypoint tercapai. Pada penelitian tersebut, masih terdapatkebisingan dan
pergeseran lokasi.

Berdasarkan uraian pada beberapa penelitian yang sudah diuraikan diatas,
maka pada penelitian kali ini akan menggunakan sensor GPS dan kompas. GPS
atau Global Positioning System merupakan suatu sistem penentuan posisi dan
navigasi global dengan menggunakan satelit [7]. Sistem GPS, atau lebih tepatnya
disebut NAVSTAR GPS (NAVIGATION Satellite Timing and Ranging Global
Positioning System), memiliki tiga segmen, yaitu Satelit, Pengendali dan
Penerima/Pengguna. GPS dalam penelitian in1 dapat meningkatkan akurasi dan

efisiensi robot mobile AGV.

1.2 Rumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang, Robot AGV yang digunakan masih kurang
efektif, seperti pada penelitian yang dilakukan oleh justiadi, jalur AGV yang
digunakan masih dibatasi oleh garis. Sehingga, untuk mengatasi hal tersebut

diperlukan robot AGV dengan metode GPS dan kompas.
1.3 Tujuan Penelitian

Adapun tujuan dari penelitian ini yaitu untuk menguji kemampuan kinerja
robot AGV berbasis GPS dan kompas dalam mencan jalur di dalam ruangan

rumah peneliti.
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1.4 Batasan Masalah

Batasan masalah pada penelitian 1n1 yaitu:

I. Data yang digunakan pada penelitian ini yaitu titik koordinat yang

berada di dalam rumah peneliti.
2. Sensor yang digunakan adalah GPS dan Kompas.

3.  Microcontroller yang digunakan adalah arduino mega 2560.
1.5 Keaslian Penelitian

Penelitian mengenai mobil AGV ini sudah dilakukan oleh beberapa peneliti
terdahulu, seperti halnya yang dilakukan oleh Justiadi dkk [2]. Pada penelitian
tersebut, metode yang digunakan yaitu sensor garis dan kendali PID adaptif dalam
mengikuti garis. Pada penelitian tersebut masih ada kekurangan seperti pada
kecepatan yang tinggu kondisi AGV kurang stabil. Kemudian pada penelitian ini,
mobil AGV masih menggunakan [line follower yang membuat alat tersebut
memiliki jalur yang terbatas.

Penelitian yang selanjutnya yakni dilakukan oleh Moh. Naysir Tamara dkk
[3]. Pada penelitian ini AGV yang dipakai menggunakan ARDUINO Controller
dengan sensor NAV350. NAV350 mengukur sekelilingnya dalam koordinat kutub
dua dimensi. Jika pancaran sinar pengukuran mengenai suatu benda, maka
posisinya ditentukan dalam bentuk jarak, arah dan remisi. Dar1 waktu propagasi
yang dibutuhkan cahaya dari emisi hingga penerimaan pantulan pada sensor,
NAV350 menghitung jarak ke objek. Pada penelitian tersbut, Daya tahan dan
stabilitasnya masih kurang.

Kemudian penelitian yang dilakukan oleh Nurfitri Adikasari. Pada
penelitian tersebut, metode yang digunakan untuk pengontrolan AGV adalah
dengan menggunakan webcam dan Hook yang terhubung dengan mikrokontroler
[4]. Kemudian dari penelitian tersebut dihitung jarak antara kamera dengan target
yang dituju, sehingga AGV dapat berhenti di jarak terpendek ke target, yaitu 80
cm dengan konversi piksel sebesar 2,5 piksel. Setelah automatic carriage berhenti,
hook lift akan mengangkat dan menyambungkan AGV dan carriage tepat di
sepanjang bagian tengah objek, sehingga beban yang diangkat seimbang dan tidak
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kendor saat kedua alat bekerja. Namun, pada penelitian tersebut Hook dalam
pengujian integrasi dengan AGV belum dapat berjalan karena pengiriman data
serial belum terealisasi dengan baik.

Selanjutnya penelitian yang dilakukan oleh Yustinus Adhi Dharmawan dkk
[5]. Pada penelitian ini, metode yang digunakan ialah perancangan rasional.
Metode ini menggunakan tatanan sistem untuk menentukan prioritas perencanaan.
Metode System Development Life Cycle digunakan dalam perancangan antarmuka
pengguna sistem informasi. Metode ini digunakan untuk menentukan alur proses
bisnis dan diimplementasikan dalam sistem informasi. Hasil dari penelitian ini
basis pergerakannya memiliki nilai yang baik. Namun, pada penelitian tersebut
pengisian daya masih belum sempurna dan komunikasi server masih belum baik.

Adapun penelitan yang dilakukan oleh Xinde Guo dkk [6]. Pada penelitian
tersebut, metode yang digunakan ialah GPS dengan modul civil nondifferential.
Pertama, sistem koordinat WGS-84 yang digunakan dalam GPS diubah menjadi
sistem koordinat ruang persegi panjang, dan informasi arah robot diperoleh
dengan kompas listrik, sehingga posisi awal dan gerakan robot bergerak
ditentukan, dan navigasi waypoint tercapai. Penelitian in1 menganalisis keakuratan
lokalisasi modul GPS yang digunakan, dan mensimulasikan serta melakukan
percobaan pada Pioneer 3DX AGV. Pada penehitian tersebut, masih
terdapatkebisingan dan pergeseran lokasi.

Berdasarkan penelitian-penelitian tersebut, maka pada penelitian in1 akan
digunakan sensor GPS dan Kompas. Dikarenakan masih banyak yang belum
menggunakan metode GPS, pada akhirnya diharapkan sensor GPS dalam

penelitian in1 dapat meningkatkan akurasi dan efesiensi robot mobil AGV.
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