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ABSTRAK 

Forklift roda mekanum merupakan alat berat untuk memindahkan barang dengan 

lebih fleksibel  dan dapat dikendalikan jarak jauh tanpa kabel dengan kendali android 

sehingga dapat mencegah terjadinya kecelakaan kerja.  Tujuan penelitian ini adalah untuk 

merancang dan membangun prototipe, mengetahui unjuk kerja dari prototipe forklift roda 

mekanum dengan dikendalikan melalui android. 

Pembuatan prototipe forklift roda mekanum berbasis android terdiri dari beberapa 

tahapan yaitu identifikasi komponen yang digunakan, persiapan komponen yang 

dibutuhkan, diagram rangkaian, langkah pembuatan alat, pengujian alat dan pengambilan 

data. Alat ini menggunakan mikrokontroler Arduino UNO R3 Mega328P. Android sebagai 

pengendali forklift, motor DC sebagai mekanik dari lifting, motor DC dan roda mekanum 

sebagai aktuator gerak forklift secara fleksibel. 

 

Kata kunci : Prototipe, Forklift, Roda Mekanum, android, Mikrokontroler Arduino UNO 

R3  Mega328P 

 

ABSTRACT 

Mecanum Wheel forklift is a  heavy equipment to move goods more flexiblity and 

can be controlled wireless long distance with android control so it can prevent work 

accidents. The purpose of this research is to design and build a prototype, determine the 

performance of a mecanum wheel forklift prototype controlled via android. 

Making a prototype of an Android-based mecanum wheel forklift consists of 

several stages, namely identification of component needs, preparing of component needs, 

circuit diagrams, steps for making tools, testing tools and retrieval of data. This tool uses 

an Arduino UNO R3 Mega328P microcontroller. Android as forklift controller, DC motor 

as mechanic of lifting, DC motor and mechanical wheel as actuator of forklift movement 

flexibly. 

 

Keywords : Prototype, Forklift, Mecanum Wheel, android, Arduino UNO R3 Mega328P 

Microcontroller 
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BAB 1 

PENDAHULUAN 
 

1.1 Latar Belakang Penulisan Laporan Tugas Akhir 

Terciptanya mesin pemindah barang di dunia industri memberikan 

manfaat besar dalam membantu dan memudahkan tugas manusia dalam hal 

pemindahkan barang. Menurut Jenniria Rajagukguk (2011:2) forklift 

merupakan suatu pesawat pengangkat dimana fungsinya untuk 

mengangkat/memindahkan barang dari suatu tempat ke tempat lain. Saat ini 

kinerja forklift yang ada, masih kurang efektif dalam proses pemindahan 

barang. Hal tersebut disebabkan karena pengendali putaran pada roda 

forklift masih diatur secara manual. Sehingga diperlukan waktu lebih karena 

harus memposisikan forklift dahulu agar objek yang diambil dapat terangkat 

dan dibawa ke tempat tujuan.  

Pemanfaatan roda mekanum pada forklift dapat meningkatkan 

kinerja menjadi lebih baik. Roda Mekanum atau mecanum wheel menurut 

Biralie Nugraha (2017) adalah roda yang didesain untuk dapat 

menggerakkan kendaraan ke segala arah tanpa harus berbelok. Karena roda 

mekanum ini mampu dikendalikan ke kesegala arah. Forklift jenis ini 

memiliki konstruksi hampir sama dengan forklift yang ada pada umumnya, 

namun perbedaaan forklift terletak pada sistem pergerakan roda sebagai 

penggerak forklift. Proses pergerakan roda yaitu dengan keempat roda 

berputar sesuai dengan perintah yang diberikan oleh operator. Akan tetapi 

pengoperasian forklift dengan operator yang berada di dalam kabin forklift 

masih memiliki bahaya karena operator akan secara langsung kontak dengan 

forklift.  

Selain itu, saat dioperasikan juga memungkinkan jarak pandang 

pengelihatan berkurang karena terhalang dengan ukuran objek di depan 

apabila terlalu besar, sehingga rawan terjadi kecelakaan kerja.  
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Menyikapi permasalahan yang ada, maka diperlukan pengembangan 

forklift yang lebih efisien untuk pemindahan barang serta mengurangi resiko 

kecelakaan kerja akibat kontak langsung antara forklift dan operator, dengan 

menambahkan sistem pengendalian jarak jauh menggunakan android. 

Penggunaan android sebagai pengendali forklift dimaksudkan untuk 

memberikan keamanan operator pada saat forklift dioperasikan. Oleh sebab 

itu, proyek tugas akhir ini mengambil judul “Rancang Bangun Prototipe 

Forklift Menggunakan Roda Mekanum Berbasis Android”.  

1.2  Batasan Masalah 

Batasan masalah dalam tugas akhir ini adalah penulis tidak 

menjelaskan secara terperinci dalam pembuatan aplikasi kontroller di 

android serta pembahasan tentang pemrograman, dikarenakan penulis tidak 

menguasai dibidang tersebut. Dan dalam prototipe ini dibuat dalam bentuk 

skala 1:15, bukan dalam bentuk yang sesungguhnya. 

1.3 Rumusan Masalah 

Berdasarkan dari latar belakang dan batasan masalah, maka dapat 

dirumuskan permasalahan sebagai berikut : 

1. Bagaimana perancangan sistem prototipe forklift menggunakan roda 

mekanum berbasis android ? 

2. Bagaimana merealisasikan prototipe forklit menggunakan roda 

mekanum berbasis android dalam bentuk skala 1:15? 

3. Bagaimana unjuk kerja dari prototipe forklift menggunakan roda 

mekanum berbasis android ? 
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1.4 Tujuan Penulisan Laporan Tugas Akhir 

Berdasarkan rumusan permasalahan, maka diharapkan akan dicapai 

tujuan sebagai berikut :  

1. Mengetahui perancangan sistem prototipe forklift menggunakan 

roda mekanum berbasis andrid.  

2. Merealisasikan prototipe forklift menggunakan roda mekanum 

berbasis android.  

3. Mengetahui unjuk kerja Prototipe Forklift menggunakan roda 

mekanum berbasis android. 

1.5 Manfaat Penulisan Laporan Tugas Akhir 

Dalam pembuatan proyek akhir ini, diaharapkan dapat memberikan 

manfaat sebagai berikut:  

1. Bagi mahasiswa  

a. Sebagai sumber informasi dan referensi dalam rangka 

pengembangan ilmu pengetahuan dan teknologi.  

b. Sebagai sarana untuk membantu mahasiswa dalam 

mengaplikasikan teori yang didapatkan dalam bangku 

perkuliahan.  

c. Memberikan motivasi kepada mahasiswa untuk tetap berkarya 

dan menjadi salah satu pelaku dalam kemajuan teknologi di 

era modern ini. 

2. Bagi Perguruan Tinggi  

a. Sebagai tolak ukur daya serap mahasiswa yang bersangkutan 

selama menempuh pendidikan dan kemampuan bidangnya 

secara praktis.  

b. Sebagai wujud partisipasi dalam pengembangan dibidang ilmu 

teknologi industri khususnya alat berat.  

c. Terciptanya alat yang inovatif sebagai sarana ilmu 

pengetahuan.  
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3. Bagi masyarakat, peneliti dan industri  

a. Meningkatkan efektivitas dan fleksibelitas forklift dalam 

memindahkan barang.  

b. Terciptanya forklift roda mekanum berbasis android yang 

dapat membantu meringankan tugas manusia.  

c. Meningkatkan penelitian dibidang teknologi industri 

khususnya alat berat. 

1.6 Metode Penulisan Laporan Tugas Akhir 

Penyusunan laporan dilakukan dengan menggunakan metode studi 

kasus. Yaitu melihat permasalahan yang terjadi pada forklif pada umumnya 

kemudian dikembangkan menjadi forklift dengan menggunakan roda 

mekanum agar dapat beroperasi secara fleksibel dan dapat dikendalikan 

jarak jauh melalui android. 

1. Penyusunan laporan  

Metode yang digunakan dalam penyusunan laporan ini adalah : 

a.  Metode observasi  

Metode observasi yaitu suatu metode pengumpulan data 

dimana penulis melakukan pengamatan sehingga akan 

memperjelas penulisan laporan. 

b.  Metode literatur 

Metode literatur yaitu suatu metode pengumpulan data dimana 

penulis membaca dan mempelajari alat dan bahan yang 

diperlukan dalam pembuatan tugas akhir. 
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1.7 Sistematika Penulisan Laporan  

Sistematika penulisan ini dikemukakan untuk mempermudah 

mengetahui penulisan dan pembahasan yang ada dalam tugas akhir ini. 

Urutan penulisan akan dibagi dalam beberapa bab sebagai berikut: 

1. Bagian Awal Tugas Akhir 

Pada bagian awal dalam penulisan laporan tugas akhir ini terdapat 

sampul depan, halaman judul, halaman persetujuan dosen 

pembimbing, halaman pengesahan, daftar isi, daftar gambar, 

daftar tabel dan daftar lampiran. 

2. Bagian Utama Tugas Akhir 

Pada bagian utama dalam penulisan laporan tugas akhir terdapat 

bab dan sub bab sebagai berikut :  

BAB I PENDAHULUAN  

Bab ini berisikan latar belakang masalah, tujuan 

penulisan, manfaat penelitian, metode penulisan dan 

sistematika penulisan laporan. 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA 

Bab ini berisikan tinjauan pustaka yang berkaitan 

dengan penelitian dan judul yang diangkat oleh 

penulis dalam pembuatan tugas akhir ini. 

BAB III METODE PENELITIAN 

Bab ini mengemukakan tentang metode penelitian 

yang dilakukan oleh penulis dalam pembuatan 

laporan dan berisikan gambaran prototipe forklift 

menggunakan roda mekanum berbasis android mulai 

dari spesifikasi, alat yang diperlukan, dan lain-lain.  

BAB IV PENGUJIAN DAN PEMBAHASAN 

Bab ini berisikan pengujian dan pembahasan dari 

unjuk kerja prototipe forklift menggunakan roda 
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mekanum berbasis android. Agar hasil dan 

pembahasan tersusun dengan baik maka 

diklasifikasikan dalam 2 bentuk: 

A. Hasil Pengujian 

B. Pembahasan 

BAB V  KESIMPULAN DAN SARAN 

Bab ini berisikan kesimpulan dan saran dari penulis 

laporan tugas akhir. Kesimpulan dapat berisi masalah 

yang ada dalam penelitian dan hasil dari penyelesaian 

masalah yang didapat dari penelitian ini. Saran dapat 

berisi solusi untuk mengatasi masalah dan kelemahan 

yang ada dalam penelitian ini. 

3. Bagian Akhir Tugas Akhir 

Pada bagian akhir dalam penulisan laporan tugas akhir terdapat 

daftar pustaka dan daftar lampiran.   
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BAB V 

KESIMPULAN DAN SARAN 
 

5.1 Kesimpulan  

Berdasarkan hasil perancangan, realisasi dan pengujian yang telah 

dilakukan terhadap Prototipe Forklift Menggunakan Roda Mekanum 

Berbasis Android. Maka dapat disimpulkan bahwa : 

1. Prototipe forklift mampu mengangkat beban hingga 170g. 

2. Sistem pengendali jarak jauh melalui koneksi bluetooth (terbuka) 

dapat terhubung dengan jarak 20m, tersendat-sendat pada jarak 21-

24m, dan terputus pada jarak 25m. 

3. Sistem pengendali jarak jauh melalui koneksi bluetooth (tertutup) 

dapat terhubung dengan jarak 5m, tersendat-sendat pada jarak 6-7m, 

dan terputus pada jarak 8m. 

4. Sistem prototipe ini menggunakan mikrokontroller Mega328P dan 

motor driver L293D sebagai pengatur penggerak motor DC. 

5.2 Saran 

Berdasarkan keterbatasan waktu, kemampuan, waktu dan dana, penulis 

mengakui masih adanya kekuarangan dalam pengerjaan alat yang dibuat ini, 

maka disarankan sebagai berikut: 

1. Menggunakan motor servo DC yang memiliki torsi lebih besar sehingga 

beban barang yang diangkat dapat lebih dari 170g.  

2. Menggunakan motor DC yang memiliki torsi lebih besar agar dapat 

mengerakan pergerakan prototipe forklift lebih kuat pada saat 

mengangkat beban. 

3. Menambahkan motor servo DC untuk mengatur sudut pada fork agar 

mempermudah pengambilan barang.  

4. Menambahkan desain rancangan melalui software khusus untuk 

mendesain baik secara 2D ataupun 3D. 

5. Memerlukan komponen-komponen yang dapat digunkan untuk 

merealisasikan prototipe forklift ke bentuk sesungguhnya.  
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Lampiran 1 

GAMBAR PROTOTIPE 
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Lampiran 2 

GAMBAR TAMPILAN KONTROL DI ANDROID 
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Lampiran 3 

SKEMATIK RANGKAIAN 
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Lampiran 4 

PEMOGRAMAN MIKROKONTROLLER 

 

#include <AFMotor.h>   //Download and Install AFMotor.h Library 

#include <Servo.h> 

 

AF_DCMotor motor1(1); //Front Left Wheel 

AF_DCMotor motor2(2); //Back Left Wheel 

AF_DCMotor motor3(3); //Front Right Wheel 

AF_DCMotor motor4(4); //Back Right Wheel 

Servo servo1; 

 

String readString; 

 

void setup() { 

  Serial.begin(9600); 

  motor1.setSpeed(70);   //Set Motor Speed 

  motor2.setSpeed(80); 

  motor3.setSpeed(90); 

  motor4.setSpeed(90); 

  servo1.attach(10); 

} 

 

void loop() { 

  while(Serial.available()){ 

    delay(10); 

    char c=Serial.read(); 

    readString+=c; 

  } 

  if(readString.length()>0){ 
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    Serial.println(readString); 

    if (readString =="FORWARD"){      // MOVE FORWARD 

      motor1.run (FORWARD); 

      motor2.run (FORWARD); 

      motor3.run (FORWARD); 

      motor4.run (FORWARD); 

    } 

    if (readString =="BACKWARD"){     // MOVE BACKWARD 

      motor1.run (BACKWARD); 

      motor2.run (BACKWARD); 

      motor3.run (BACKWARD); 

      motor4.run (BACKWARD); 

    } 

    if (readString =="LEFT"){     // MOVE LEFT SIDE 

      motor1.run (BACKWARD); 

      motor2.run (FORWARD); 

      motor3.run (FORWARD); 

      motor4.run (BACKWARD); 

    } 

    if (readString =="RIGHT"){     // MOVE RIGHT SIDE 

      motor1.run (FORWARD); 

      motor2.run (BACKWARD); 

      motor3.run (BACKWARD); 

      motor4.run (FORWARD); 

    } 

    if (readString =="FORWARDLEFT"){     // MOVE FORWARD LEFT 

      motor1.run (RELEASE); 

      motor2.run (FORWARD); 

      motor3.run (FORWARD); 

      motor4.run (RELEASE); 
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    } 

    if (readString =="FORWARDRIGHT"){     // MOVE FORWARD RIGHT 

      motor1.run (FORWARD); 

      motor2.run (RELEASE); 

      motor3.run (RELEASE); 

      motor4.run (FORWARD); 

    } 

    if (readString =="BACKWARDLEFT"){     // MOVE BACKWARD LEFT 

      motor1.run (BACKWARD); 

      motor2.run (RELEASE); 

      motor3.run (RELEASE); 

      motor4.run (BACKWARD); 

    } 

    if (readString =="BACKWARDRIGHT"){     // MOVE BACKWARD RIGHT 

      motor1.run (RELEASE); 

      motor2.run (BACKWARD); 

      motor3.run (BACKWARD); 

      motor4.run (RELEASE); 

    } 

    if (readString =="ROTATELEFT"){     // ROTATE LEFT SIDE 

      motor1.run (BACKWARD); 

      motor2.run (BACKWARD); 

      motor3.run (FORWARD); 

      motor4.run (FORWARD); 

    } 

    if (readString =="ROTATERIGHT"){     // ROTATE RIGHT SIDE 

      motor1.run (FORWARD); 

      motor2.run (FORWARD); 

      motor3.run (BACKWARD); 

      motor4.run (BACKWARD); 
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    } 

    if (readString =="UPLIFT"){     // UPLIFT 

      servo1.write (80); 

    } 

    if (readString =="DOWNLIFT"){     // UPLIFT 

      servo1.write (100); 

    } 

    if (readString =="STOP"){     // STOP 

      motor1.run (RELEASE); 

      motor2.run (RELEASE); 

      motor3.run (RELEASE); 

      motor4.run (RELEASE); 

      servo1.write (92); 

    } 

 

    readString=""; 

  } 

} 
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Lampiran 5 

LEMBAR CHECKLIST PENGUJIAN JARAK KONTROL BLUETOOTH 

No  Jarak (meter)  Komunikasi  

Penerima Terbuka  Penerima Tertutup  

1  1    

2  2    

3  3    

4  4    

5  5    

6  6    

7  7    

8  8    

9  9    

10  10    

11  11    

12  12    

13  13    

14  14    

15  15    

16  16    

17  17    

18  18    

19  19    

20  20    

21  21    

22  22    

23  23    

24  24    

25  25    
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Lampiran 6 

LEMBAR CHECKLIST PENGUJIAN BEBAN ANGKAT FORK 

No  Berat Barang (gram)   Keterangan  

1  10   

2  20   

3  30   

4  40   

5  50   

6  60   

7  70   

8  80   

9  90   

10  100   

11  110   

12  120   

13  130   

14  140   

15  150   

16  160   

17  170   

18  180   
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