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Penggunaan Anchor Pozyx dan Tags Microcontroller sebagai penentuan posisi pada Automated
Guided Vehicle dengan tipe trackless

ABSTRAK

Automated Guided Vehicle (AGV) merupakan sebuah kendaraan kecil yang
biasa digunakan untuk membawa barang di.dalam-industri. Kebanyakan AGV di
industri masih menggunakan line.atau-garis supaya sensoryang-berada pada AGV
dapat mengikuti rute jalan.sesuai kebutuhan. AGV tipe ini biasa.disebut juga
dengan Line Follower. Kelemahan pada AGV tersebut ialah setiap.bulan harus
mengganti garisnya karena sudah rusak dan ketor. PT Toyota Motor Manufacturing
Indonesia masih- menggunakan_AGV Track untukmengirimkan barang suku
cadang dari /Main line menuju HH (Hoshin Haoshiki), Sehingga penulis
menggunakan media lain yang bernama Anchor Pozyx. Anchor. Pozyx ialah alat
yang memancarkan sinyal UWB ke setiap arah, tergantung pada penempatan posisi
Anchor.. Kemudian untuk menerima _sinyal UWB tersebut diperlukan
mikrokontroller yang bernama Tags Microcontroller. Tags Micracontroller ini
sebagai navigasi dari AGV yang akan memberikan sinyal dalam bentuk koordinat
pada PC. Koordinat ini sebagai petunjuk jalannya rute AGV. Pengujian yang
dilakukan ialah memindahkan AGV yang terhubung oleh Tags Microcontroller
sesuai koordinat yang dituju, kemudian.akan.ditampilkan koordinat X dan Y dari
tags pada aplikasi Software Pozyx Controller. Lalu masukan nilai koordinat tersebut
pada program Arduino. Dari pengujian tersebut maka AGV dapat berjalan sesuai
target koordinat tujuan. Dengan Persentase sesuai dari pengujian tanpa beban 96%
- 100% dan dengan beban (Rak Sparepart 60 kg) sebesar 81% - 95%.

Kata kunci ;' Anchor Pozyx ; Koordinat ; Tags Microcontroller ; UWB
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Use of Anchor Pozyx and Tags Microcontroller for positioning on Automated Guided Vehicles
with trackless type

ABSTRACT

Automated Guided Vehicle (AGV) is a.small vehicle used to carry goods
in industry. Most AGVs in the industry still'use lines or lines so that the sensors on
the AGV can follow the road route-as needed. This type of AGYV is also known as
Line Follower. The weakness.of the AGV is that every month you have to replace
the lines because they are damaged and dirty. PT Toyota Motor Manufacturing
Indonesia still uses AGV.Track to send spare parts from the Assy line to HH (Hoshin
Hoshiki), so the author uses another medium called Anchor Pozyx. Anchor Pozyx
is a tool that emits UWB signals in every direction, depending on the placement of
the Anchor paosition. Then to receive the UWB signal a micracontroller called Tags
Microcontroller is needed. This Microcontroller tags as the navigation of the AGV
which.will provide a signal in the form of coordinates on the PC. These coordinates
serve as directions for thectAGV route: The test carried out iS'to move the AGV
connected by the Tags Microcontroller according to the intended coordinates, then
the X and Y coordinates of the tags will be displayed in the Pozyx Controller
Software application. Then input the coordinate values in the Arduino program.
From this test, the AGV can run according. to the target coordinates of the
destination. With the appropriate percentage of testing without a load of 96% -
100% and with a load (60 kg spare parts shelf) of 81% - 95%.

Keywords: Anchor Pozyx ; Coordinate ; Tags Microcontroller ; UWB
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BAB 1
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Perkembangan teknologi dalam dunia industri sangat pesat. Oleh karena itu
pada industri manufaktur maupun otemotif ', biasanya terdapat sebuah alat untuk
mengantarkan atau mengirimkan barang seperti spareparts ;.produk dsb .Alat
tersebut dinamakan Automated Guided Vehicle atau biasanya disebut AGV. AGV
itu sendiri kebanyakan masih menggunakan sistem magnetic line sebagai jalurnya
atau biasa disebut AGV Track. AGV Track ini akan berjalan mengikuti magnetic
line yang telah dipola sebelumnya. Namun, AGV Track ini memiliki kekurangan
yaitu bila terjadi perubahan rute atau jalur dari AGV itu sendiri memerlukan waktu
yang tidak singkat dalam prosesnya dan cost yang dikeluarkan sangat besar untuk
pergantian setiap adanya perbaikan magnetic line tersebut . Selain itu secara
estetika, penggunaan AGV Track dinilai kurang bagus.dipandang karena dapat
memungkinkan magnetic line tersebut merusak dan mengotori lantai karena
digunakan sebagai jalur dari AGV Track.

Dari permasalahan sebelumnya, maka solusinya ialah penggunaan sistem
lokasi atau navigasi dalam ruangan. Untuk penentuan dari rute yang dilalui AGV
tanpa track. Maka media yang digunakan ialah- Anchor Pozyx dan Tags
Microcontroller. Alat tersebut dapat memungkinkan untuk memantau posisi dari
dalam ruangan karena bersifat IPS (Indoor Positioning System). Pozyx adalah
perangkat pemasisian dalam ruangan menggunakan radio UWB (Ultra Wide Band)
frekuensi. Pozyx memiliki perangkat keras yang memberikan informasi tentang
posisi tag dan gerakannya. Ini-kempatibel dengan Arduino.dan-menggunakan pin
header untuk terhubung bersama. Perangkat-ini~termasuk UWB yang dapat
diterapkan untuk penempatan di dalam ruangan. Perangkat ini juga berisi sensor
lain seperti sensor tekanan, giroskop, akselerometer dan altimeter. Isi dari Pozyx itu
meliputi tags sebagai penerima sinyal UWB, Anchor sebagai pengirim sinyal UWB
dan kabel lain yang diperlukan untuk menyediakan catu daya. Sinyal UWB tersebut
akan ditampilkan dalam bentuk koordinat.
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Kelebihan dari Pozyx ini salah satunya ialah posisi Tags dalam bentuk
koordinat. Dari tags itu kita dapat menghubungkannya dengan AGV, sehingga
tidak perlu lagi menggunakan Track melainkan dengan koordinat. Koordinat
tersebut dapat ditampilkan dari Software Pozyx.Controller sesuai posisi masing
masing Anchor dan Tags. Kemudian dapat diolah pada program Arduino
menggunakan bahasa C++ . Namun kekurangannya ialah presisi teknologi Ultra-
wideband . Akurasi 10°cm dianggap oleh Pozyx sebagai akurasi terbaik untuk
penentuan posisi 2D.10 - 30 cm dianggap oleh Pozyx sebagai akurasi terbaik untuk
3D penentuan posisi.

Berdasarkan kebutuhan AGV supaya tidak menggunakan track , hal ini
bertujuan untuk menghindari kerusakan dan pergantian magnetic line. Sehingga
dari latar belakang tersebut maka penulis-mengambil judul penggunaan Anchor
Pozyx dan Tags Microcontroller sebagai penentuan posisi pada Automated Guided
Vehicle dengan tipe Trackless. Harapannya AGV dapat berjalan sesuai yang

diinginkan dan tidak perlu menggunakan magnetic line Kembali.

1.2 Rumusan Masalah

Rumusan masalah pada penulisan skripsi ini adalah sebagai berikut:

1. Bagaimana cara kerja Anchor Pozyx dan Tags Microcontroller ?
2. Bagaimana cara mengintegrasikan komunikasi antara Arduino dengan
Anchor Pozyx dan Tags Microcontroller ?

3. Apakah Pozyx dapat digunakan sebagai rute jalannya AGV Trackless ?

1.3 Tujuan
Tujuan pada penulisan skripsi ini adalah sebagai berikut :
1. Memahami prinsip dan cara kerja Anchor Pozyx dan Tags Microcontroller
2. Arduino, Anchor Pozyx, dan Tags Microcontroller dapat saling terhubung.
3. AGV berjalan Trackless (tanpa Track)

13
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BAB V
PENUTUP

5.1 Kesimpulan

Berdasarkan hasil dari Pendahuluan’, Tinjauan Pustaka., Perencanaan dan
realisasi , Pembahasan sebelumnya maka Penggunaan Anchor Pozyx dan Tags
Microcontroller sebagai-penentuan posisi pada Automated Guided Vehicle dengan

tipe trackless terpenuhi dengan.kesimpulan sebagai berikut :

1. Anchor Pozyx ini dapat digunakan sebagai akurasi posisiipada dalam
ruangan dengan memancarkan frekuensi sinyal Ultra Wideband. Sehingga
dapat diterima oleh Tags sebagai tampilan koordinat. Namun apabila tidak
ada halangan maka diperlukan toleransi-kurang lebih 1 cm karena tag rate
(Sinyal yang diterima oleh tag) sebesar.96% - 100%. Berbeda hal nya
dengan adanya halangan maka diperlukan toleransi lebih dari'3 cm karena
tag rate drop di kisaran 81% - 95%.

2. Apabila ada perubahan jalur atau rute , maka sudah tidak perlu lagi
menggunakan magnetic line. Cukup dengan input koordinat dari tampilan
Pozyx Software Controller ke program Arduino. Sehingga AGV dapat
berjalan kemanapun sesuai ‘koordinat tujuan.

3. Penggunaan Anchor Pozyx dan Tags Microcontroller ini dapat digunakan
sebagai salah satu opsi media untuk Automated Guided Vehicle tidak perlu
lagi menggunakan track atau magnetic line. Namun tetap harus

memperhatikan kondisi.tempat dan lingkungan sekitarnya.

5.2 Saran

Saran yang dapat diberikan untuk penggunaan Anchor Pozyx dan Tags
Microcontroller sebagai penentuan posisi ini ialah apabila ingin lebih presisi dan
mencakup area yang sangat luas , maka menggunakan tipe Anchor Pozyx yang
enterprise kit. Dikarenakan tipe Creator kit masih kurang efisien dari segi sinyal

dan gangguan dari area yang digunakan sebagai media di industri.
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