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Algoritma dan Pemrograman Pada Sistem Troli Otomatis Dengan Line Tracking

Abstrak

Dalam Warehouse biasanya pekerja memuat barang,kedalam ruangan secara manual
menggunakan alat bantu seperti troli. Tidak bisa-dipungkiri.karena dikendalikan oleh
manusia yang sering kali terjadi kelalaian'dan kurang efesien, ‘ini_ menjadi salah satu
penyebab kerugian waktu dan terjadi kecelakaan kerja. Untuk mengatasi masalah ini,
dikembangkan pemodelan troli.otomatis dengan line tracking menggunakan.sensor Line
Tracking TCRTS5000, sensor Proximity E18-D80NK, dan Mikrokontroller Arduino Mega
2560. Tujuannya adalah meningkatkan efesiensi waktu dan keselamatan kerja pada
warehouse saat leading dan unloading barang kurang dari.40 Kg, sensor Proximity E18-
D8ON digunakan sebagai sensor penteksi objek didepan agar terhindar dari tabrakan,
sementara_Line Tracking Sensor TCRT5000 mendeteksi perubahan paosisistroli terhadap
garis lintasan. Kemudian terdapat 2 mode untuk PWM motor DC, mode 1 DC untuk beban
0-14 /Kg dan mode 2 wuntuk beban 14-40 Kg. Tujuan penelitian adalah
mengimplementasikan program Arduino untuk gerak motor DC dan untuk mengetahui
perubahan arus motor DC Ketika troli dalam keadaan berbeban dan berbeban serta
pengarus level PWM. Metode penelitian yang digunakan yaitu studi literatur dan
perancangan alat. Hasil dari pengujian program terhadap arah gerak motor. DC sudah
sesuai dengan arah gerak maju dan berbelok, kemudian hasil.dari pengujian motor DC
pada mode 1 untuk beban barang 0-7 Kg diperoleh arus tertinggi 0.94 A dan beban 14-30
Kg diperoleh arus tertinggi 1.74 A, hal tersebut-menunjukan kenaikan arus dipengaruhi
oleh beban barang dan PWM motor DC.

Kata Kunci: Troli Otomatis;” Line Tracking 'Sensor TCRT5000, Arduino Mega
2560, Proximity Sensor E18-D80NK;, Mikrokontroller
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Algorithm and Programming for an Automatic Cart System with Line Tracking

Abstract

In warehouses, workers usually load goods into rooms manually using tools such as
trolleys. It is undeniable that, being controlled by humans;:this often leads to errors and
inefficiencies, resulting in time losses and workplace accidents. Te.address this issue, an
automated trolley model was developed using line tracking technelogy with Line Tracking
TCRT5000 sensors, Proximity .E18-D80NK sensors, and an ArduinowMega 2560
Microcontroller. The aimiis toenhance time efficiency and workplace safety during loading
and unloading of items weighing less than 40 Kg.in.the warehouse. The Proximity:E18-
D8ON sensor is used to detect objects.in front, avoiding collisions, while the Line Tracking
TCRT5000 sensor detects changes in the trolley's pasition. relative to the track lines.
Furthermore, two PWM motor DC modes are incorporated: mode 1 DC for loads of 0-14
Kg and mode 2 for loads of 14-40 Kg. The research objective is ta implement an Arduino
program for DC motor movement and to ascertain changes in DC motor current when the
trolley is loaded, unloaded; and with-varying levels.of PWM. The research.methodology
employed includes literature review and device design. The test results show that the
direction of DC motor movement.aligns.with the intended forward and turning motions.
Additionally, the motor testing results in mode 1, with loads of 0-7 Kg, reveal a peak
current of 0.94 A, while loads of 14-30 Kg exhibit a peak current of 1.74 A. This indicates
that current elevation is influenced by both the load weight and PWM of the DC motor.

Key words: Automatic Trolley, Line Tracking Sensor TCRT5000, Arduino Mega
2560, Proximity Sensor E18-D80ONK; microcontroller
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1  Latar Belakang

Dahulu dalam industri logistik khususnya pada warehouse, barang-barang
dipindahkan dari tempat loading ke tempat unleading dengan menggunakan alat
transportasi manual yang dikendalikan oleh manusia, untuk-memenuhi kebutuhan
tersebut maka perusahaan harus:mencari seorang pekerja yang menguasai alat
transportasi tersebut. Tidak bisa dipungkiri karena dikendalikan oleh'manusia yang
sering Kkali terjadi‘kelalaian dan kurang efesien, ini menjadi salah satu penyebab
terjadinya kecelakaan kerja. Sebetulnya jika pengoperasian tersebut digantikan oleh
alat transportasi yang otomatis maka waktu akan lebih efektif, efisien dan angka
kecelakaan kerja dapat diminimalisasi.

Berdasarkan permasalahan tersebut,; maka terciptakan pemodelan alat untuk
loader dan unloader barang menggunakan basis troli barang berbasis line tracking.
Line tracking merupakan bentuk sistem berodayang terintegrasi pada troli guna
menghasilkan troli yang berjalan secara otomatis.dengan kecepatan tertentu dengan
mengikuti sebuah garis sebagai panduannya. Garis atau jalur yang melingkar dibuat
dengan menggunakan bahan yang berwarna gelap seperti lakban hitam, sedangkan
daerah di sekitar jalurflantai berwarna cerah. Troli.ini. menggunakan sensor Line
Tracking Sensor TCRT5000 untuk mendeteksi jalur yang dikontrol dengan
mikrokontroller Arduino Mega 2560. Kemudian dilengkapi juga dengan sensor
obstacle E18-D80NK  sebagai pendeteksi objek” didepannya agar terhindar dari
tabrakan. Pemodelan troli otomatis ini didesain untuk beban barang dibawah 40 Kg.
dengan yaitu dengan cara posisi troli diletakkan pada jalur, kemudian posisi jalur
hitam berada di tengah-tengah:sensor kiri dan sensor kanan.

Pada pemodelan troli otomatis dengan—line~tracking diharapkan dapat
menjadi solusi untuk meningkatkan efesiensi waktu dan mengurangi risiko
kecelakaan kerja. Oleh karena itu, pengembangan pemodelan troli otomatis dengan

line tracking merupakan suatu inovasi yang penting dan perlu terus dikembangkan.

1 Politeknik Negeri Jakarta
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a.

Perumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang dalam pengerjaan skripsi ini, adapun rumusan

masalah yang akan dibahas, yaitu:

Bagaimana implentasi program Arduino terhadap arah gerak motor DC
pada sistem troli otomatis?
Bagaimana pengaruh beban barang. dan PWM-terhadap perubahan arus

motor DC pada troli otomatis?

Batasan Masalah

Dalam penyusunan skripsi Ini, terdapat batasan masalah agar pembahasan

lebih fokusdan terarah. Adapaun batasan masalah tersebut yaitu:

Tugas Akhir ini_difokuskan pada pengimplementasian_program_Ardunio
terhadap arah gerak motor dan pengujian beban barang dan PWM terhadap
perubahan arus motor DC pada pemodelan troli otomatis dengan line
tracking.

Pengujian akan dilakukan pada lingkungan simulasi dalam ruangan
laboratorium berukuran 4 x 43 meter.

Jalur line tracking terbuat dari lakban lebar 48 mm berbentuk oval yang
memiliki ukuran 2 X 1.2 meter.

troli otomatis memiliki limitasi_mengikuti.jalur dan berbelok dalam sudut
minimal 140 derajat.

Program difokuskan pada kemampuan troli.otomatis untuk mengikuti jalur
tunggal tanpa percabangan.

Batas bebanyang bisa diangkut oleh troli otomatis maksimal 40kg.
Membatasi kecepatan motormenggunakan PWM (Pulse Width Modulation)
hingga 41 dari 255 PWM atau hanya 16% untuk menjaga troli otomatis tetap

pada jalur.

Politeknik Negeri Jakarta
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Adapun tujuan dalam pengerjaan tugas akhir ini berdasarkan penjabaran
Mampu membuat program Arduino untuk arah gerak motor DC troli

dan tanpa beban.

otomatis.

Tujuan
b. Mampu mengukur output luaran.b

rumusan masalah yang ada ialah sebagai berikut:
a.

1.4
1.5

Hak Cipta:
1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.
b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
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BAB V
KESIMPULAN

Kesimpulan

Berdasarkan hasil pengujian dan analisa data yang telah dilakukan,

diperoleh kesimpulan:

Program Arduino untuk arah gerak motor DC sesuai dengan.konsep untuk arah
gerak maju keduarmetor aktif dengan arah putaran motor 1 secara CCW,
putaran motor2.secara CW dan untuk berbelok kanan hanya motor 1 yang aktif
sedangkan untuk berbelok Kiri hanya motor 2 yang aktif.

Peningkatan level PWM pada mode 1 dari level PWM 21, 24,26, 28 cenderung
menyebabkan peningkatan arus motor'DC sebesar 0.48 A, sedangkan untuk
peningkatan level PWM pada mode 2 dari level PWM 30, 36, 39, 41
menyebabkan peningkatan arus motor DC.sebesar 1.14 A.

Pada mode 1, arus meningkat dari 0.37 A hingga maksimal 0.85 A saat beban
bertambah dari 0-7 Kg. Pada mode 2, .arus-meningkat dari 0.60 A hingga
maksimal 1.74 A saat beban bertambah dari 14-30 Kg. Hal-ini menunjukkan
bahwa semakin besar beban yang dibawa arus motor DC juga mengalami

peningkatan.

Saran

Saran yang didapat setelah membuat tugas akhir yang berjudul “Algoritma

dan Pemprograman pada Sistem Troli Otomatis Dengan Line Tracking” antara lain:
1. Dalam pembuatan algoritma pemprograman dapat menggunakan metode PID

saat troli bergerak mengikuti_lintasan line tracking.khususnya lintasan
berbelok dapat mencegah fluktuasivyang-berlebihan-atau gerakan yang tidak
diinginkan agar lebih stabil.

menambahkan gearbox pada motor DC karena gearbox memungkinkan
pengaturan dan pemilihan kecepatan serta torsi (daya putaran) yang sesuai
dengan karakteristik lintasan yang dihadapi oleh troli. Pada beberapa bagian
lintasan yang membutuhkan kecepatan lebih tinggi atau torsi lebih besar,
gearbox dapat diatur untuk mengoptimalkan performa troli.
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Lampiran 3 List Program Arduino

PROGRAM ARDUINO PADA SISTEM TROLI OTOMATIS DENGAN

VoOoNOOTUVTHA WNEPR

27.

28.

29

31.
32.

33.

34.

35.

36.
37.
38.
39.
40.

41.
42.
43.
44,
45.
46.
a47.
48.

. int InfraredA
. int buttonPin
. int mode = 1;
. //MOTOR 1

. #define Mlrpwm 2 //CW
. #define Mllpwm 3 //CCW
. //MOTOR 2

. #define M2rpwm 4 //CW
. #define M21lpwm 5 //CCW

LINE TRCKING
int S1; //sensor 1
int S2; //sensor 2
int S3; //sensor 3
int S4; //sensor 4
int S5; //sensor 5
int S6; //sensor 6
int S7; //sensor 7
int S8; //sensor 8
int S9; //sensor 9
. int S10; //sensor 10
. int S11; //sensor 11

7;// pin 7 sensor inrared tengah
8; //pin 8 switch mode

//beban 50kg
20pmw/18 beban70kg = 36pwm/30

#define Speed2_straight 18 //beban 50kg
20pwm/18 beban70kg = 36pwm/30
#define Speed left 19 //beban 50kg

20pwm/19 beban70kg = 48pwm/50

. #define Speed_leftl 7
30.

#define Speed_right 19 //beban 50kg
20pwm/19 beban70kg = 48pwm/50
#tdefine Speed_rightl 7

#define Speed_kiri_tengah 22 //beban 50kg
22pwm beban70kg = 49pwm/51

#define Speed_kiri_luar 26 //beban 50kg
26pwm beban70kg = 58pwm/60

#define Speed_kanan_tengah 22 //beban 50kg
22pwm beban7@0kg = 49pwm/51

#define Speed_kanan_luar 26 //beban 50kg
26pwm beban70kg = 58pwm/60

*/

void setup() {
Serial.begin(115200);
delay(10);

pinMode(7, INPUT_PULLUP); //setting Arduino pin 7 as output Sensor

infrared tengah

pinMode (9,INPUT_PULLUP ); //arduino push ON
pinMode(8, INPUT_PULLUP); // mode button
setSpeed();

pinMode (31, INPUT); // sensor kiri 1 S1
pinMode (32, INPUT); // sensor kiri 2 S2
pinMode (33, INPUT); // sensor kiri 3 S3
pinMode (34, INPUT); // sensor kiri 4 S4
pinMode (35, INPUT); // sensor kiri 5 S5

XV Politeknik Negeri Jakarta

25pwm
25pwm

38pwm

38pwm

39pwm
50pwm
39pwm

50pwm

. int pwmvValues_levell[] = {21, 21, 24, 4, 24, 4, 26, 28, 26, 28};
. int pwmValues_level2[] = {30, 30, 36, 7, 36, 7, 39, 41, 39, 41},
. int currentPwmValues[10];

. /*#define Speedl_straight 18

beban

beban

beban

beban

beban

beban

beban

beban
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49. pinMode (36, INPUT); // sensor tengah 6 S6
50. pinMode (37, INPUT); // sensor kanan 7 S7
51. pinMode (38, INPUT); // sensor kanan 8 S8
52. pinMode (39, INPUT); // sensor kanan 9 S9
53. pinMode (40, INPUT); // sensor Kanan 10 S10
54. pinMode (41, INPUT); // sensor Kanan 11 S11
55. pinMode(Mlrpwm, OUTPUT);

56. pinMode(M1lpwm, OUTPUT);

57. pinMode(M2rpwm, OUTPUT);

58. pinMode(M21lpwm, OUTPUT);

59. Serial.begin(115200);

60. Serial.println("IR Sensor Readings:: ");
61. delay(300);//500 milisekon atau 1 sekon pembacaan dimonitor
62. }

63.

64. void loop()

65. {

66. Serial.print("\t");

67. Serial.print(digitalRead(9));

68. Serial.print("\t");

69. Serial.print(digitalRead(7));

70. Serial.print("\t");

71. Serial.print("s1 = ");

72. Serial.print(Si);

73. Serial.print("\t");

74. Serial.print("S2 = ");

75. Serial.print(S2);

76. Serial.print("\t");

77. Serial.print("s3 = ");

78. Serial.print(S3);

79. Serial.print("\t");

80. Serial.print("s4 = ");

81. Serial.print(S4);

82. Serial.print("\t");

83. Serial.print("sS5 = ");

84. Serial.print(S5);

85. Serial.print("\t");

86. Serial.print("se6 = ");

87. Serial.print(se6);

88. Serial.print("\t");

89. Serial.print("s7 =");

90. Serial.print(S7);

91. Serial.print("\t");

92. Serial.print("s8 = ");

93. Serial.print(S8);

94. Serial.print("\t");

95. Serial.print("S9 = ");

96. Serial.print(S9);

97. Serial.print("\t");

98. Serial.print("S1e = ");

99. Serial.print(S10);
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100. Serial.print("\t");

101. Serial.print("S11 = ");
102. Serial.print(S11);

103. Serial.print("\t");
104. Serial.print("Mode: ");
105. Serial.println(mode);
106. Serial.print("\t");
107.

108. Serial.println();

109. switchButton();

110.

111. if (digitalRead(9) == HIGH) {
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—\ 0
i = =
A\ ) 112. obstecle();
7 ~ 113. }
D_ 114. else {
N =I5 '2_ 115. Maju();
Opgo g % Y 116. delay(500);
9 U UoY AN 117. }
= p O = 3
g 3 2 g -2 E 118. }
@ ggaey X 119.
3 =253 - 120. int scan_input()
® T o0 o =
3 g 33 o 121. {
s %’,'5 = 122. int i;
g es3 o 123. int j = exe1;
;;gg § 124. int k = 9;
F3zc =, 125. ' ' '
g_ s 29 ~ 126. for (i=31;i<41;i++)
9285 < 127. {
; R 3 128. if(digitalRead(i))
S 20 129
DRSS = 0 :
388, = 130. kl=3;
o 8 5= (- 131. }
R . 132. i = g<<1;
3aa o 133. }
;g %g =% 134. return k;
w < DS o 135. }
0 SS9
s Soe 136.
Qs 35 137. int sensval;
g' S 25 138. int sensvalbef = @;
[
5 E = 139.
g o 140. void obstecle() {
=TT 141
“w o~ DY *
2223 142. if (digitalRead(7) == HIGH)
Ss5go 143. {
c x o3 .
> >5359 144. sensval = scan_input();
53 9",’3 145. if(sensval == sensvalbef)
S e §§ 146. {
?.. - =% 147. linefollower();
Eae g.g 148. delay(50);
=372 149.
3 -
=. 9 T3 150. else
(1]
s 23 151. {
o Ea 152. berhenti();
2_ 3 5 153. delay(200);
g % £ 154.
= ey 155. sensvalbef = sensval;
= 83 156. }
S T “ 157. if (digitalRead(7) == LOW) {
g 3 g_ 158. berhenti();
< = 159. }
o
= w =
oo 160. }
S
x 161.
= 162. void setSpeed(){
S 163. for (int i = @; i < 10; i++){
g 164. currentPwmValues[i] = (mode == 1) ? pwmValues_levell[i] :
= pwmValues_level2[i];
=
= 165. }
(Y]
= 166. analogWrite(M1lpwm, currentPwmValues[@]);
a 167. analogWrite(Mlrpwm, 0);
£ 168. analoghrite(M21lpwm, currentPwmValues[1]);
c 169. analogWrite(M2rpwm, 0);
3 170.
@ 171
g - }
g 172.
g 173. void switchButton(){
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174. static int lastButtonState = HIGH;

175. int buttonState = digitalRead(buttonPin);

176. if (buttonState != lastButtonState){

177. delay(50);

178. if (buttonState == LOW) {

179. if (mode == 1) {

180. mode = 2;

181. } else if (mode == 2) {

182. mode = 1;

183.

184. setSpeed();

185. }

186. }

187. lastButtonState = buttonState;

188.

189. void linefollower() {

190. S1 = digitalRead(31);

191. S2 = digitalRead(32);

192. S3 = digitalRead(33);

193. S4 = digitalRead(34);

194. S5 = digitalRead(35);

195. S6 = digitalRead(36);

196. S7 = digitalRead(37);

197. S8 = digitalRead(38);

198. S9 = digitalRead(39);

199. S10 = digitalRead(490);

200. S11 = digitalRead(41);

201.

202. if (S1 == 0 & & S2 == 0 & S3 == 0 && S4 == 0 && S5 == 1 && S6
== 1 & S7 == 1 && S8 == 0 & S9 == 0 && S10 == 0 && S11 == @) // sensor
follower

203. {

204. Maju();

205. }

206.

207. if (S1 == 0 && S2 == O && S3 == 0 & & S4 == 0 && S5 == 0 && S6
== 1 & & S7 == 0 & S8 == 0 && S9 == 0 && S10 == O && S11 == @) // sensor
follower

208. {

209. Maju();

210. }

211. if (S1 == 0 & S2 == 0 & S3 == 0 && S4 == 0 && S5 == 0 && S6
== 0 & S7 == 1 && S8 == 0 && S9 == 0 && S10 == O && S11 == @) // sensor
follower

212. {

213. kanan();

214. }

215. if (S1 == 0 && S2 == O && S3 == 0 & & S4 == 0 && S5 == 0 && S6
== 0 & & S7 == 0 & S8 == 1 && S9 == 0 && S10 == O && S11 == @) // sensor
follower

216. {

217. kanan();

218. }

219. if (S1 == 0 & S2 == 0 && S3 == 0 && S4 == 0 && S5 == 0 && S6
== 0 & S7 == 0 && S8 == 0 & S9 == 1 && S10 == 0 && S11 == @) // sensor
follower

220. {

221. kanan_tengah();

222. }

223. if (S1 == 0 && S2 == 0 && S3 == 0 & & S4 == 0 && S5 == 0 && S6
== 0 && S7 == 0 && S8 == & S9 == 0 & & S10 == 1 && S11 == @) // sensor
follower

224, {
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&&

0 && S4 == 0 &&
S1lo == 0 && S11

== 0 && S4 == 0 &&
&& S10 == 0 && S11

&&

0 && S4 == 1 &&
S1lo == 0 && S11

== 1 && S4 == 0 &&
&& S10 == 0 && S11

&&

0 && S4 == 0 &&
S10 == 0 && S11

0 && S4 == 0 &&

&& S10 == 0 && S11

== 1 && S4 == 1 &&

&& S10 == 1 && S11

== 0 && S4 == 0 &&
& S10 == 0 && S11

225. kanan_luar();

226. }

227. f (S1 == 0 && S2 == 0 && S3

= 0 && S7 == 0 & & S8 == 0 && S9 == 0
follower

228.

229. kanan_luar();

230. }

231. if (S1 == 0 && S2 == 0 && S3
== 0 && S7 == &% S8 == 0 && S9 == 0
follower

232. {

233. kiri();

234. }

235. if (S1 == 0 && S2 == 0 && S3
== 0 & & S7 == 0 && S8 == 0 && S9 == 0
follower

236. {

237. kiri();

238. }

239. if (S1 == 0 && S2 == 0 && S3

0 && S7 == 0 && S8 == 0 && S9 == 0
follower

240. {

241. kiri_tengah();

242. }

243. if (S1 == 0 && S2 == 1 && S3

=0 &% S7 == 0 & S8 == 0 && S9 == 0
follower

244, {

245. kiri_luar();

246. }

247. if (S1 == 1 && S2 == 0 && S3
== 0 & & S7 == 0 && S8 == 0 && S9 == 0
follower

248. {

249. kiri_luar();

250. }

251. if (S1 == 1 && S2 == 1 && S3
== 18&& S7 == 1 && S8 ==1 && S9 == 1
follower

252.

253, berhenti();

254, }

255. f (S1 == & S2 == 0 && S3
== 0 && S7 == 0 & == 0 && S9 == 0
follower

256.

257. berhenti();

258. }

259. }

260.

261. void Maju(){

262. //motor 1

263. analogWrite(M1lrpwm,9);

264. analogWrite(M1lpwm, currentPwmValues[@]);

265. //motor 2

266. analogWrite(M2rpwm, currentPwmValues[1]);

267. analogWrite(M21lpwm, 0);

268. }

269.

270. void kanan(){

271. //motor 1

XiX

S5

= && S6
1) // sensor

=1 && S6
@) // sensor

= 0 & S6
0) / sensor

= 0 && S6
0) / sensor

= 0 & S6
0) / sensor

= 0 && S6
0) / sensor

&& S6
sensor

= 0 && S6
0) / sensor
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328.

analoghrite(Mlrpwm,0);
analogWrite(M1lpwm, currentPwmValues[2]);
//motor 2
analogWrite(M2rpwm, currentPwmValues[3]);
analogWrite(M21lpwm, 0);

}

void kanan_tengah(){
//motor 1
analoghrite(Mlrpwm,0);
analogWrite(M1lpwm, currentPwmValues[6]);
//motor 2
analogWrite(M2rpwm, 0);
analogWrite(M21lpwm, 0);
}
void kanan_luar(){
//motor 1
analogWrite(Milrpwm,9);
analogWrite(M1lpwm, currentPwmValues[7]);
//motor 2
analogWrite(M2rpwm, 0);
analogWrite(M21lpwm, 0);
}
void kiri(){
//motor 1
analogWrite(M1lrpwm,9);
analogWrite(M1lpwm, currentPwmValues[3]);
//motor 2
analogWrite(M2rpwm, currentPwmValues[2]);
analogWrite(M21lpwm, ©);
}
void kiri_tengah(){
//motor 1
analogWrite(M1lrpwm,9);
analoghrite(M1lpwm,0);
//motor 2
analogWrite(M2rpwm, currentPwmValues[6]);
analoghrite(M21lpwm, 0);
}

void kiri_luar(){
//motor 1
analogWrite(M1lrpwm,9);
analogWrite(M1lpwm,9);
//motor 2
analogWrite(M2rpwm, currentPwmValues[9]);
analogWrite(M21lpwm, 0);
}

void berhenti(){

//motor 1
analogWrite(M1lrpwm,9);
analogWrite(M1lpwm,9);
//motor 2
analogWrite(M2rpwm, ©);
analogWrite(M21lpwm, ©);
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E18-DSONK-N (, 61mcu.Com

ANMZERETF
Adjustable Infrared Sensor Switch Manual
=

Introduction

I'his is an infrared distance switch. It has an

eyieyer uabap Niwyaijod uizi eduey

adjustable derecrion range, 3em - 8hem. s small,

gasy to use/assemble, mexpensive. Uisetul for robot,

interactive media, indusemal assembly line, erc.

Specification
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Model NO: E18-DSONK-N Diamerer: 18mm, Length: 45mm
Sensing range: 3-80cm adjusrable Appearance: Threaded cylindrical
Sensing object: lf.HI‘.’UL'.'tth., opaquc Marenal: Plasnc
a .\;1\[4\ volrage: DC3Y Guard mode: Reverse pe xi,ml} protection
E. Load current: 100mA Ambient temperature: -25-70(
Q.
o Qutput operaton: Normally open(Q)) Red: +5V; Yellow:Signal:Green:GND
s i
3 Ourpur: DC three-wire system({NPN
o
m
3
=4 wosted | [T
= LED
o
N Soduato
3 ‘4 ’ [t Jo— Pover
T
c () Transmitter
=}

Power

YOl @

(aReceiver

Tel: 010-62669059

b \
. 1t? Qlulﬁ@} Website: www.61mcu.com
7N '?' E-mail: fae_61mcu@163.com
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VISHAY.

TCRT5000, TCRT5000L

Vishay Semiconductors

Reflective Optical Sensor with Transistor Output

81562

Top view 15156, 1

DESCRIPTION

Tha TCHTS000 and TCRTS000L are reflective sensors
which inclede an infrared emitter and phototransistor in &
leaded package which blocks wvisible Bght. The package
includas two mounting clips. TCRTS000L ie the long lead
varsion.

FEATURES

* Package type: leaded
Datectar type: photatransistor
Dimensions (L x W x Hin mm): 102 x5.8x7
Peak operating distance: 2.5 mm

Operating range within = 20 % relative collactor f‘zﬁ
current: 0.2 mm to 15 mm

Typical output current undar test I = 1 mA

Deylight blocking filter

Emitter wavelength: 850 nm

Lead (Pb}-fraa soldaring releasad

Gompliant to AoHS  directive 200295EC and
accordance to WEEE 2002/86EC

[

®

s

®

®

®

s

®

®

®

APPLICATIONS
= Pasition sensor for shaft encoder

+ Detection of reflective material such as paper, IBM cards,
magnatic tapes ate.

+ Limit switch for mechanical motions in VCR
* General purpose - wherevar the space is limitad

PRODUCT SUMMARY

17 MOG: minimum order quantity

DISTANCE FOR | DISTANCE RANGE FOR TYPICAL OUTPUT DAVLIGAT

PART NUMBER MAXIMUM CTRy {1l | RELATIVE Iz 20% | CURRENT UNDER TEST (% | BLOCKING FILTER
{mimi) [mmy} {ma) INTEGRATED

TCRTS000 25 D215 1 Yes
TCRTS000L 75 02w 15 ] Vos

Notes

1" CTR: cusmeni translera ralio, Iy,

#l condiions like In 1able basic charachisicssansos
ORDERING INFORMATION
ORDERING CODE PACKAGING VOLUME T REMARKS
TCRTS000 Tube MOG: 4500 pes, 50 poeiube 3.5 mm Iead lengih
TCRTSO00L Tube WG 2200 oS, 48 peaiube TE mm Iead lengih

Note

ABSOLUTE MAXIMUM RATINGS (1)

PARAMETER | TEST CONDITION SYMBOL VALUE UMIT

INPUT (EMITTER)

Hleversa valtags VR 5 W

Forward currant IF 60 mA

Fofward surge currant p= 10 ps IFEu 3 &

Power dsslpation Tarb = 25°C Py 100 miy

Junclicn temperature T 100 C

Dacument Mumiar: 83760 Fov tachmical Questons, cantact: sansarstechsupnor Gvisney.com WWWLYIERay.com

Rav. 1.7, 17-Aug-09

xXxiii
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Lampiran 6 Poster dan SOP
POSTER

PEMODELAN TROLI OTOMATIS SEBAGAI LOADER DAN UNLOADER

exdid yeH
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=/
mJ BARANG BERBASIS MIKROKONTROLLER

JAKARTA

Tujuan Latar Belakang

I.Mampu membuat program Arduino untuk Dahulu, dalam industri logistik, khususnya di gudang, pengangkutan barang dari
arah gerak motor DC troli otomatis. tempat muat ke tempat bongkar sering dilakukan secara manual oleh pekerja dengan

2.Mampu  mengimplementasikan  sensor alat bantu seperti troli. Namun, metode manual ini rentan terhadap kesalahan dan
infared pada pemodelan troli otomatis tidak efisien, yang berpotensi menyebabkan kecelakaan. Solusinya adalah
sebagai pembaca arah gerak troli dan menggantinya dengan alat otomatis yang dapat mengurangi risiko dan meningkatkan
pembaca objek halangan efisiensi,

3.Mampu mengukur output luaran berupa Untuk mengatasi permasalahan ini, kami mengembangkan model alat loader dan
arus pada motor DC saat berbeban dan unloader barang berbasis troli dengan teknologi line tracking. Line tracking
tanpa beban. memungkinkan troli bergerak secara otomatis dengan mengikuti jalur yang telah

ditentukan. Kami menggunakan sensor Line Tracking TCRTS5000 yang dikontrol

Diagram Blok oleh mikrokontroller Arduino Mega 2560. Troli juga dilengkapi dengan sensor

obstacle E18-D80ONK untuk menghindari tabrakan.
Model troli otomatis ini cocok untuk beban di bawah 40 Kg. Troli ditempatkan pada
jalur dengan jalur hitam berada di tengah sensor kiri dan kanan. Pemodelan troli

eyieyer uabap Niuyaljod uizi eduey

weuT PROSES ouTPUT

— X otomatis dengan line tracking diharapkan dapat meningkatkan efisiensi waktu dan
:I' mengurangi risiko kecelakaan kerja, menjadikannya solusi vang berpotensi efektif
sasaviega s | oemime 11 dan penting untuk dikembangkan lebih lanjut.

' Troli otomatis dengan line tracking menggunakan sensor TCRT5000 dan sensor
proximity E18-DS8ONK bekerja dengan cara berikut: Sensor TCRTS5000 memantau
garis jalur dan ketika semua sensor mendeteksi garis hitam tebal, troli berhenti.

Sensor pl_'oximity_EIS-DBONK mendeteksi ot?J:ek di dc_pau troli, berhc.nti jika objek
— terdeteksi dalam jarak 30 cm. Push button hijau memicu gerakan maju selama 500
<“> detik dari garis hitam tebal. Terdapat dua mode troli: mode 1 (beban < 14Kg) dan

1 mode 2 (beban 14Kg - 40K g).

i
S——
{ -

N/ Spesifikasi Alat

L3
Ukuran Troli Barang (p X I x 1) : (725% 470 X 195) mm
Ukuran Box Panel (pxx¢)  :(300 x 180 x 400) mm
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Berat Alat :20Kg
e Ukuran Roda Depan : 6 Inch

Ukuran Roda Belakang : 4 Inch
(7] Spesifikasi Motor : DC Motor Brushed 24V 350W
={
o
=L
o
3
o
(1) 9
3 Dibuat Oleh:
-
; b » Muhammad Igbal Hafizh
o i NIM. 2003321040
T + Muhammad Syihan Haykal Suhadi
% NIM. 2003321021
c
5 / Dosen Pembimbi

Nana Sutarna, S.T., M.T., Ph.D.
NIP. 197007122001121001

XXV Politeknik Negeri Jakarta



=
573
£83

m=
230
> 2
H

exdid ey

SOP

PEMODELAN TROLI OTOMATIS SEBAGAI LOADER DAN UNLOADER
rourERio BARANG BERBASIS MIKROKONTROLLER

(EGERI
JAKARTA

Alat dan Bahan Dibuat Oleh:
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1. Arduino Mega 2560 Muhammad Igbal Hafizh
2. Driver Motor BTS7960 NIM. 2003321040

3.Motor DC Brushed MY 1016 350W Muhammad Syihan Haykal Suhadi
2

4.11 Sensor Line Tracking TCRTS5000 NIM. 2003321021

5.Sensor Proximity E18-D8ONK

6. 2 Aki SLA 12V 12 AH (24V 12AH) Dosen Pembimbing
7.Lakban Ukuran 48mm Nana Sutarna, S.T., M.T., Ph.D.
8. Leptop NIP. 197007122001121001

9.Software Arduino IDE

Cara Pengoprasian Alat

Cara Pengoprasian Troli Otomatis

1. Pastikan jalur line tracker sudah dibuat dengan bentuk oval dengan sudut belok/tikungan minimum 140
derajat dan buat 2 garis tebal hitam tegak lurus dengan jalur tersebut yang antara satu sama lain
berseberangan gunanya sebagai tanda tempat loading dan unloading barang.

2.letakan troli di garis tebal hitam pertama sebagai tanda tempat loading.

3. Pastikan emergency button dalam keadaan NO Hubungkan kabel positif (+) dan negatif (-) ke Aki 24V
sesuai dengan terminal positif (+) dan negatif (-).

4. Putar emergency button searah jarum jam sebagai tanda kontak tertutup (NC).

5.Pilih model atau mode 2 untuk beban barang yang akan diletakkan diatas troli, (mode 1 beban barang
< 14K g) (mode 2 beban barang 14-40Kg).

6.Tekan push button hijau sebagai trigger troli bergerak maju mendeteksi jalur.

7.Jika terjadi error sistem pada troli tekan emergency button.

Cara Kalibrasi Sensor Line Tracking TCRT5000

1.Siapkan program line follower sebagai pemonitor nilai input sensor /ine tracking pada software Arduino IDE.

2.Hubungkan Arduino Mega 2560 dengan leptop melalui kabel USB agar ke-11 sensor line tracking
TCRTS5000 mendapatkan supply tegangan.

3. Unggah program tersebut ke Arduino Mega 2560.

4. Buka serial monitor pada software Arduino IDE.

5. Tempatkan troli di atas jalur.

6. Ubah posisi troli dari kiri ke kanan atau pun sebaliknya.

7.Amati pada serial monitor software Arduino IDE perubahan nilai setiap sensor TCRT5000 dari 1-11 sensor.

8.Jika salah satu sensor tidak mengeluarkan output 1 saat mendeteksi lakban hitam, putar sensitivity
adjustment pada sensor line tracking TCRT5000 hingga sensor tersebut mendeteksi warna hitam pada
lakban.
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