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ABSTRAK 
 

Perkembangan zaman seperti saat ini membuat banyak perusahaan berlomba-lomba 

menciptakan atau mengembangkan sebuah alat yang mampu mengkoordinir 

kegiatan operasional perusahaan. Salah satu kegiatannya adalah material handling. 

Material handling merupakan aktivitas memindahkan material dari satu titik ke titik 

lainnya (dengan jarak tertentu). Sistem material handling yang kurang sistematis 

menjadi masalah yang cukup besar dan menggangu kelancaran proses produksi atau 

operasional sehingga mempengaruhi sistem secara keseluruhan, hal ini yang 

mendorong untuk membangun suatu mesin Robotic Pushcart dengan folus pada 

sistem mekanis yang dapat berfungsi optimal diarea EVE Workshop. Tujuan dari 

penelitian ini adalah dapat memberikan capaian positif kepada PT Solusi Bangun Indonesia 

Tbk dengan mewujudkan mesin Robotic Pushcart. Metode yang digunakan pada sistem 

mekanik mesin Robotic Pushcart harus secara sistematis dan ilmiah, hal ini untuk dapat 

tercapainya tujuan dalam membangun suatu mesin Robotic Pushcart dan menyelesaikan 

masalah yang telah dirumuskan dengan menggunakan metode secara struktural. Seperti 

penentuan jenis mesin, penentuan material pada rangka mesin, penentuan transmisi daya, 

serta simulasi perancangan dengan software solidworks. Pada penelitian ini, rancang 

bangun mesin Robotic Pushcart berhasil dibuat dengan ukuran 800x600x4 mm dan 

memiliki berat sebesar 83.07 kg, mesin ini dibangun dengan material kerangka steel AISI 

304 yaitu profil siku 40x40x4 mm dan 30x30x3 mm. Mesin Robotic Pushcart ini mampu 

melakukan material handling diarea EVE Workshop dengan ketentuan batas maksimal 

beban yang ditentukan yaitu 40 kg. 

 

 
Kata Kunci: Material Handling, Robotic Pushcart, EVE Workshop, Software Solidwork, Steel 

AISI 304 
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ABSTRACT 

The development of the era as it is today makes many companies competing to 

create or develop a tool that is able to coordinate the company's operational 

activities. One of its activities is the transfer of material or goods which is called 

material handling. Material handling is the activity of moving material from one 

point to another (with a certain distance). Material handling systems that are not 

systematic enough to be a big enough problem and disrupt the smooth operation of 

the production or operational process so that it affects the system as a whole, this 

is what prompted to build a Robotic Pushcart machine with focus on a mechanical 

system that can function optimally in the EVE Workshop area. The purpose of this 

research is to be able to provide positive results to PT Solusi Bangun Indonesia Tbk 

by realizing a Robotic Pushcart machine. The method used in the mechanical 

system of the Robotic Pushcart machine must be systematic and scientific, this is to 

achieve the goal of building a Robotic Pushcart machine and solving problems that 

have been formulated using structural methods. Such as determining the type of 

machine, determining the material on the machine frame, determining the power 

transmission, and designing simulations with solidworks software. In this study, the 

design of the Pushcart Robotic machine was successfully made with a size of 

800x600x4 mm and a weight of 83.07 kg, this machine was built with AISI 304 steel 

frame material, namely elbow profiles 40x40x4 mm and 30x30x3 mm. This Robotic 

Pushcart machine is capable of handling material in the EVE Workshop area with 

the specified maximum load limit of 40 kg. 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 
EVE Program adalah salah satu program pendidikan kejuruan 

berbasis vokasi yang dibentuk oleh PT Solusi Bangun Indonesia Tbk sejak 

pertengahan 2005 dan beroperasi di bawah operasional Narogong Plant 

sebagai salah satu program CSR PT Solusi Bangun Indonesia Tbk.[1] 

1.1 Latar Belakang 

Perkembangan zaman seperti saat ini membuat banyak perusahaan 

berlomba-lomba menciptakan atau mengembangkan sebuah produk yang 

inovatif dan kreatif, hal tersebut sangat berpengaruh terhadap perkembagan 

industri yang ada di Indonesia yang menuntut perusahaan untuk 

menciptakan sebuah alat yang mampu mengkoordinir kegiatan operasional 

atau produksi perusahaan. Salah satu kegiatannya adalah material 

handling[2]. 

Material handling merupakan ilmu dan seni aktivitas memindahkan, 

menyimpan dan mengontrol material dari satu titik ke titik lainnya (dengan 

jarak tertentu) [3]. Menurut AMHS (American Material Handling Society 

): “Seni dan ilmu yang meliputi penanganan (handling), pemindahan 

(moving), pembungkusan/pengepakan (packaging), penyimpanan (storing), 

dan pengendalian/pengawasan (controlling) dari bahan/ material dengan 

segala bentuknya”[4]. 

Sistem material handling yang kurang sistematis menjadi masalah 

yang cukup besar dan menggangu kelancaran proses produksi atau 

operasional sehingga mempengaruhi sistem secara keseluruhan[5]. Pada 

kegiatan praktikum di EVE Workshop, pengambilan serta pengiriman 

barang atau alat yang dibutuhkan untuk menunjang kegiatan praktik 

menggunakan sebuah pushcart/trolley yang digerakan secara manual. 
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Revolusi industri 4.0 yang ada di sekitar lingkungan kita khususnya 

kemajuan di dunia elektronika dan komputer menyebabkan banyak 

dihasilkannya suatu penemuan, penemuan yang dianggap baru sehingga 

dapat berguna bagi kehidupan manusia. Salah satu aplikasi dalam dunia 

elektonika dan komputer adalah mikrokontroler[6]. Mikrokontroler adalah 

suatu chip berupa IC (Integrated Circuit) yang dapat menerima sinyal input 

(sensor), mengolahnya dan memberikan sinyal output (actuator) sesuai 

dengan program yang diisikan ke dalamnya. Jadi secara sederhana 

mikrokontroler dapat diibaratkan sebagai otak dari suatu perangkat/produk 

yang mempu berinteraksi dengan lingkungan sekitarnya.[7] 

Dalam penulisan tugas akhir Robotic pushcart ini, terdapat dua 

pokok pembahasan yang terdiri dari pembahasan mekanik dan pembahasan 

elektrik. Namun pada tugas akhir ini fokus pada pembahasan sistem 

mekanik dimana akan merancang dan membangun sebuah mesin Robotic 

Pushcart serta alat-alat pendukungnya, sehingga penelitian dan 

pengembangan yang mendukung kemajuan dapat terwujudkan. 

1.2 Perumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang yang telah dipaparkan, maka dapat 

dirumuskan permasalahan yang dibahas adalah bagaimana merancang dan 

membangun sistem mekanik mesin Robotic Pushcart. 

1.3 Tujuan 

Tujuan pada tugas akhir ini terdiri dari beberapa tujuan yaitu tujuan 

umum dan tujuan khusus. 

1.3.1 Tujuan Umum 

Tujuan umum dari penelitian ini adalah dapat merancang 

bangun mesin Robotic Pushcart dengan fokus pada sistem mekanik 

dari mesin tersebut. 

1.3.2 Tujuan Khusus 

Tujuan khusus dalam penyelesaian tugas akhir sebagai 

berikut: 



 

3 
TUGAS AKHIR MAHASISWA PROGRAM EVE, PNJ-PT. SOLUSI BANGUN INDONESIA Tbk  

 

1. Menentukan komponen mekanik pada mesin Robotic Pushcart 

2. Membuat mesin Robotic Pushcart untuk kegiatan materials 

handling di EVE Workshop. 

1.4 Batasan Masalah 

Pada tugas akhir ini, membahas mengenai: 

 
1. Fokus pada proses perancangan dan pembangunan terkait dengan sistem 

mekanik mesin Robotic Pushcart. 

2. Tidak membahas sistem perangkat lunak, sistem kendali dan sistem 

electrical mesin Robotic Pushcart. 
 

1.5 Lokasi 

Tugas akhir ini dilaksanakan pada salah satu departemen PT Solusi 

Bangun Indonesia Tbk yaitu EVE Workshop. 

 
1.6 Metode Penyelesaian Masalah 

Pada Tugas Akhir ini Metode yang gunakan yaitu kajian identifikasi 

masalah, perancangan, pengujian, serta analisis data-data yang berhubungan 

dengan perancangan maupun masalah yang ada. Dalam proses perancangan 

menggunakan software solidwokrs untuk melakukan desain sesuai 

perhitungan yang optimum serta berfungsi dengan baik. 

1.7 Manfaat 

Manfaat yang dapat diperoleh dari Perancangan dan Pembangunan 

Robotic Pushcart adalah: 

1. Bagi pembaca dapat menambah pengetahuan tentang mesin Robotic 

Pushcart, dan mengetahui keuntungan-keuntungan dari mesin Robotic 

Pushcart. 

2. Pada pihak EVE dapat mempelajari terhadap hal baru terkait dengan 

mesin Robotic Pushcart dan Menjadikan mesin Robotic Pushcart 

sebagai referensi untuk pengembangan menuju mobil listrik 

3. Meningkatnya efisien dan evektivitas kegiatan material/tools handling 

di EVE Workshop 
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1.8 Sistematika Penulisan 

Tugas Akhir ini ditulis dengan sistematika sebagai berikut: 

 
1.8.1 Bab I Pendahuluan 

Pada Bab Pendahuluan, menjabarkan Sub bab seperti latar 

beakang, rumusan masalah, tujuan, batasan masalah, lokasi tugas 

akhir, metode penyelesaian masalah, manafaat serta sistematika 

penulisan. 

1.8.2 Bab II Tinjauan Pustaka 

Pada Bab Tinjauan Pustaka, menjabarkan Sub bab dari kajian 

ilmiah mengenai mesin Robotic Pushcart, kajian teori dasar-dasar 

dan persamaan, dan kajian komponen pendukung untuk melengkapi 

data. 

1.8.3 Bab III Metodologi 

Pada Bab Metodologi, menceritakan alur proses rancang 

bangun pada mesin Robotic Pushcart hingga proses trakhir melalui 

diagram alir. 

1.8.4 Bab IV Pembahasan dan Hasil 

Selanjutnya pada Bab Pembahasan dan Hasil, melakukan 

suatu pembahasan pada proses Bab III yang dapat dilakukan, serta 

hasil dari proses rancang bangun mesin Robotic Pushcart tersebut 

apakah sesuai dengan capaian. 

1.8.5 Bab V Kesimpulan dan Saran 

Terakhir adalah Bab kesimpulan dan saran, dapat melakukan 

kesimpulan setelah proses rancang bangun selesai, serta 

memberikan saran atau rekomendasi atas dasar pengalaman 

melakukan penelitian ini. 
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BAB V 

KESIMPULAN DAN SARAN 

 
Pada bagian kesimpulan dan saran ini akan dipaparkan ringkasan 

dari hasil dan analisis dari tugas akhir sehingga didapatkan kesimpulan serta 

saran untuk pengembangan alat khususnya pada mesin Robotic Pushcart 

dan penelitian lebih lanjut dengan tujuan pengembangan akademik. 

5.1 Kesimpulan 

1. Mesin Robotic Pushcart telah berhasil dibuat dengan komponen 

mekanik pada kerangka mesin dan sistem transmisi yang telah 

dilakukan dengan proses analisis penentuan komponen material, 

analisis kekuatan material, dan analisis simulasi desain dengan 

spesifikasi sebagai berikut: 

• Ukuran : 800 mm x 600 mm x 400 mm 

• Bobot Mesin : 83.07 kg 

• Kerangka : Profil Siku 40 x 40 x 4 mm dan 30 x 30 x 3 

Mm 

• Motor : Motor Dc Gear Box My1016z2 24v 250W 

• Landasan : Deep Groove Ball Bearing 6002 (Skf) 

• Sistem Transmisi : Sproket and chain Rs 35 (9T & 18T) 

• Roda Utama : Roda solid karet 10 inch 

• Roda Caster : Polyurethane 2 inch 

• Kapasitas beban maksimal angkut 40 kg 

• Sistem elektrikal, perangkat lunak dan kontrol terdapat pada tugas 

akhir Muhamad Naufal Amran yang telah terintegrasi. 

 
2. Mesin Robotic Pushcart mampu melakukan materials handling di 

area EVE Workshop dengan beban maksimal angkut 40 kg. 
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5.2 Saran 

1. Penyempurnaan Design perlu dilakukan kembali dengan 

memperlihatkan resiko yang lebih komprehensif. 

2. Optimalisasi penggunaan baut atau menggantikan dengan metode lain 

untuk proses pengikatan komponen karena proses pengikatan dengan 

baut dapat menyulitkan proses perawatan.. 

3. Menambahkan suspensi pada roda untuk memaksimalkan proses 

pergerakan pada lantai yang tidak rata. 
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Lampiran 10 Spasifikasi Roda Caster Polyurethane 

• Roda Polyurethane 2 Inch 
 

 
 

 

 

 

 

 

• Roda Solid Karet 10 Inch 
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