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Abstrak

Dalam industri, Sistem troli otomatis dengan line tracking adalah sebuah teknologi
yang memanfaatkan sensor line tracking-untuk-mengatur._pergerakan troli secara
otomatis tanpa bantuan manusia..Tujuan dari pembuatan “ini adalah untuk
mempermudah pekerjaan‘dalam Perusahaan logistik dan mengembangkan sensor
infrared dalam bidangdoader / unloader yang efisien untuk menjadi pembacaarah
gerakan troli agar dapat mengikuti jalur secara akurat dan menghindari tabrakan
dengan objek di sekitarnya. Pada tahap awal, dilakukan studi literatur untuk
memahami  konsep dasar line tracking. dan sensor infrared yang dapat
diimplementasikan pada sistem troli otomatis. Selanjutnya, didesain dan dibangun
sebuah prototipe troli dengan menggunakan.mikrokontroler dan sensor line
tracking sebagai sistem pendukungnya. Pengujian dilakukan dengan
mensimulasikan berbagai situasi jalur dan rintangan.yang mungkin dihadapi oleh
troli. Hasil pengujian menunjukkan bahwa sensor infrared yang digunakan mampu
mengatur gerakan troli dengan presisi dan menghindari rintangan dengan
responsif. Hasil dari penelitian ini. menunjukkan bahwa sensor infrared pada sistem
troli otomatis dengan line tracking berhasil mengoptimalkan pergerakan troli
secara otomatis dan dapat diandalkan dalam.mengikuti jalur yang ditentukan serta
menghindari tabrakan dengan objek di depannya. Dengan demikian, sistem ini
memiliki potensi  untuk dimplementasikan pada berbagai aplikasi seperti di
industri, gudang, dan sektor transportasi yang memerlukan pergerakan troli secara

otomatis dan aman.

Kata Kunci: Troli Otomatis, Line Tracking, Sensor Infrared.
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Abstract

In the industry, an automated trolley system with line tracking is a technology that
utilizes line tracking sensors to control the“movement of trolleys automatically
without human intervention. The“purpose of developing. this technology is to
streamline operations in«logistics companies and advance infrared sensor
technology in the loader/unloader field to efficiently read the trolley's movement
direction, enabling accuratesspath following and" collision avoidance  with
surrounding objects. In the Initial phase, a literature review. is. conducted to
comprehend the fundamental ‘concepts of line tracking and infrared sensors that
can be implemented in the automated trolley system. Subsequently, a prototype
trolley is designed and constructed. using a microcontroller and line tracking
Sensors as its supporting system. Testing-is carried out by simulating various path
scenarios and obstacles that the trolley might encounter. The test results indicate
that the utilized infrared sensors can control the trolley’'s.movement precisely and
avoid obstacles responsively. The outcomes of this research.demonstrate that the
infrared ‘sensors in the automated trolley system with line tracking effectively
optimize the trolley's automatic. movement and can be relied ‘upon to follow
predetermined paths while avoiding collisions with objects in front of it. Thus, this
system has the potential to be implemented in various applications, such as in
industries, warehouses, and transportation.sectors requiring safe and automated

trolley movement.

Keywords: Automated Trolley, Line Tracking, Infrared Sensor.
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BAB |
PENDAHULUAN

Latar Belakang

Dengan adanya perkembangan teknologi setiap harinya, tidak mentup
kemungkinan banyak hal hal yang harus menyusuaikan dengan teknologi dengan
tujuan agar bisa terus beradabtasi.dengan kemajuan teknologi.

Yang Kita ketahui beberapa perusahaan belum dapat menyesuaikan dengan
perkembangan teknologi ini, terutama pada perusahaan logistik yang.masih terus
menggunakan.tenaga manusia secara langsung dalam banyak hal sampai dengan

loader.dan unloader.

Maka dari 1tu pemodelan ‘troli = otomatis =menggunakan sensor
TRCRT5000 dan._E-18 merupakan -hal _yang penting dalam" pengembangan
teknologi otomasi industri. Dalam industri dan sektor logistik, penggunaan troli
otomatis dapat membawa sejumlah manfaat signifikan, seperti peningkatan
efisiensi operasional, pengurangan risiko kesalahan manusia, dan pemantauan
yang lebih akurat dalam pengangkutan dan distribusi barang. Sensor TRCRT5000
dan E-18 adalah jenis sensor garis atau line trackingyang menggunakan teknologi
inframerah. Sensor-sensor ini memiliki kemampuan untuk mendeteksi garis atau
jalur pada permukaan dengan.cara memantau.perbedaan kontras antara garis dan
latar belakang. Ketika digunakan dalam sistem. troli otomatis, sensor-sensor ini
berfungsi sebagal “mata” troli yang membantu dalam mengikuti jalur yang

ditentukan dan menghindari tabrakan dengan objek di sekitarnya.

Pemodelan troli sotomatis :dengan sensor: TRCRT5000 dan E-18
melibatkan berbagai langkah, seperti pemilihan komponen yang sesuai, desain
mekanis ‘dan.  elektronik troli, pemrograman  mikrokontroler - untuk
mengintegrasikan.data sensor, dan pengujian-untuk -memastikan keandalan dan

presisi sistem.

Alasan utama untuk memodelkan troli otomatis dengan sensor
TRCRT5000 dan E-18 adalah Troli otomatis dapat mengurangi waktu yang
dibutuhkan untuk memindahkan barang di sepanjang jalur yang telah ditentukan,

mengurangi keterlibatan manusia dalam tugas-tugas repetitif.
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1.2 Perumusan Masalah
Berdasarkan latar belakang dalam pengerjaan tugas akhir ini, adapun

rumusan masalah yang akan dibahas, yaitu:
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a. Bagaimana pemodelan troli otomatis dapat bergerak sesuai jalur yang
sudah dibuat?

b. Bagaimana cara untuk-pemaodelan troli otomatis. ini dapat membaca

objek halangan.pada saat bergerak dan melalukan break'saat membaca
objek di depannya ?

1.3  Batasan Masalah
Dalam penyusunan tugas akhir ini, terdapat batasan masalah agar
pembahasan lebih fokus dan terarah. Adapun batasan masalah tersebut
yaitu:
1. Berat yang mampu dibawa troli.-otomatis.maksimal 30kg
2. Pembacaan sensor proximity tidak menyeluruh
1.4 Tujuan

Adapun tujuan dalam pengerjaan tugas akhir ini berdasarkan
penjabaran rumusan masalah yang ada ialah :

Mampu mengimplementasikan: sensor infared pada pemodelan troli
otomatis sebagai pembaca arah gerak troli dan pembaca objek halangan
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15 Luaran
a. Laporan Tugas Akhir
b. Draft Jurnal

c. Surat Pencatatan Ciptaan
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BAB V
KESIMPULAN

Kesimpulan

Kesimpulan Melalui eksperimen.dan uji coba yang dilakukan dari
pengerjaan tugas akhir yang berjudul “Pemodelan Troli Otomatis Sebagai
Loader dan Unloader.Barang Berbasis Mikrokontroller” dengan subjudul
“Implementasi_Sensor Infrared Pada Sistem Troli Otomatis Dengan Line
Tracking’.adalah sebagai berikut :
Berdasarkan analisis/data, dapat disimpulkan bahwa Alat ini sudah bisa
bekerja untuk mencapai akurasi pembacaan jalur garis yang. ditentukan
dengan menggunakan lakban sesuaidengan jalur yang garis sudah dibuat.
Dengan mengunnakan sensor proximity E-18 D8ONK, troli otomatis sudah
dapat berhenti jika ada objek didepan nya dengan ketentuan jarak mulai dari

3cm-30cm

Saran

Karena menngunakan metode trial and error. Untuk saat ini, ini
adalah hasil terbaik dari impelentasi sensor infrared yang ‘sudah penulis
buat. Kedepannya, penulis berharap dapat diupgrade komponen beserta
pengetahuan tentang sensor infrared dan ditingkatkan akurasi sensor saat

membaca jalur dengan beban >30 Kg.
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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

[
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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
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PRODUCT SUMMARY
DISTANMCE FOR | DISTANCE RANGE FOR | TYFICAL OUTFUT DAYLIGHT
PART NUMEER MAXIMUM CTRy (7 | RELATIVE Iy = 20% | CURRENT UNDER TEST (@ | BLOCKING FILTER
(mmj} [mmj {may) INTEGRATED
TCRTS000 25 02w 15 1 Yes
TCRTS000L FX] 2w 1 Yes
Hotes
11 CTR: cumant kenstere raio, lnly
“#l Conditlons lIke In1able basic charactrsicssansors.
ORDERING INFORMATION
ORDERING CODE PACKAGING VOLUNE [T REMARKS
TCRTS000 Tube MOC: 4500 pos, 50 pesiube 3.5 mm lead kangih
TCRTS000L Tuba MOC: 2200 pos, 46 peanube 15 mm Izan lengih
Note

17 MOG: minimum order quantity

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

Document Mumpar: 83760
Rav. 1.7, 17-Aug-09

For bachnical Questons, comact: 5ensorslechs upport Gvishay.com

WWW.IShay.com
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Made in China
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© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
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
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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