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Abstrak:Pengirman Barang merupakan kegiatan dari bagian operasional logistik yang
mendistribusikan produk barang dan jasa dari produsen sampai ke konsumen. Dalam distribusi
yang artinya menyampaikan produk dari produsen kepada konsumen. Kegitan pengiriman
merupakan kegiatan operasional yang berlangsung pada saat produk pesanan. Pengiriman
pada gudang PT. XYZ masih menggunakan karyawan untuk mengirim barang ke bagian
operator (scan) sehingga dapat memperlambat pekerjaan. Untuk meningkatkan aspek
mempercepat karyawan, solusi yang ditempuh adalah pengiriman barang otomatis dengan
kontrol Sistem gerak Robot menggunakan Arduino melalui handphone. Adapun model
pengembangan yang dipakai peneliti untuk mendukung tahapan perancangan alat adalah
menggunakan model PPDIOO dan kebutuhan user diperoleh dengan wawancara.

Kata kunci: Arduino, Gudang, IOT, Pengiriman Barang, PPDIOO

Abstract: Goods Delivery is an activity of the logistics operations division that distributes goods
and services from producers to consumers. In distribution, which means conveying products
from producers to consumers. Delivery activity is an operational activity that takes place when
the product is ordered. Delivery at PT. Shopee Express (Gambir Hub) still uses employees to
send goods to the operator (scan) so that it can slow down work. To improve the aspect of
accelerating employees, the solution adopted is automatic delivery of goods with the control of
the Robot motion system using Arduino via cellphone. The development model used by
researchers to support the stages of tool design is using the PPDIOO model and user needs are
obtained by interview.

Keywords: Arduino,Internet of Things (IoT),PPDIOO,Shipping Goods,Warehouse

1. Pendahuluan

Seiring dengan berkembangnya jaman modern ini, perkembangan teknologi pun
semakin cepat dan semakin canggih dalam perkembangannya. sebuah perusahan asal Eggio
Emilia, Italia. pada tahun 1970 dunia dikenalkan mobil remote control yang bertenaga nitro,
yang diproduksi oleh mardave, perusahaan asal Inggris. Kemudian pada tahun 1976
perusahaan Jepang Tamiya mengeluarkan produk RC pertamanya dengan menggunakan
sistem radio atau krontrol jarak jauh menggunakan remote yang memancarkan gelombang
radio.
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Sebuah gudang yang masih menggunakan tenaga manusia, terutama untuk pengiriman
barang yang masih menggunakan media berjalan ke sana kemari mengakibatkan karyawan PT.
XYZ mudah lelah apalagi sistem kerja di gudang tersebut sampe 10 jam kerja. PT XYZ yang
bergerak di bidang jasa penjualan online dan belanja. Pada PT XYZ terdapat banyak paket
setiap hari nya dan kebutuhan karyawan yang merupakan asset utama bagi PT XYZ. Saat ini
pada PT XYZ masih belum ada nya pengiriman paket otomatis di dalam gudang PT XYZ.

Dengan adanya permasalahan tersebut, maka dapat di buat sebuah system pengiriman
paket otomatis menggunakan Robot berbasis Arduino Uno sensor jarak untuk menghindari dari
yang nama nya tabrakan dan sensor PhotoReflector untuk membaca jalur. Oleh sebab itu di
pilih penelitian ini mengenai “Perancangan Alat Kontrol Pengiriman Barang Menggunakan
Sistem Gerak Robot Berbasis Arduino Uno*.

2. Metode Penelitian

Pada penelitian yang dilakukan oleh penulis, metode yang digunakan adalah metode
PPDIOO. Metode tersebut tediri dari Prepare, Plan, Design, Implement, Operate, and Optimize.
Karena untuk melakukan penelitian dan implementasi pada alat merupakan sebuah siklus
yang berjalan terus menerus dan tidak pernah berhenti. Berikut ini merupakan tahap-tahap dari
metode PPDIO:

Jdptimise
Optimise Prepare

OPerate  pbhIOO  plan

implement

Design

Sumber : IPCisco (2019)
Gambar 1. Model Penelitian PPDIOO

Pada tahapan penelitian ini menggunakan metode PPDIOO, metode ini memiliki 6 tahapanyang
dilakukan, yaitu:

Prepare agar penelitian dapat berlangsung sesuai dengan yang diharapkan maka
diperlukannya proses persiapan menganalisa kebutuhan sistem secara umum dengan cara
melakukan pengumpulan data dilakukan dengan survey ke gudang PT. XYZ untuk memperoleh

data primer dan memverifikasi model.

Plan tahap ini mulai membuat perencanaan dimulai dari desain arsitektur yang dapat
diimplementasikan dan menentukan kebutuhan berupa software, hardware dan setting robot
yang digunakan. Pada tahapan ini menjadikan rancangan dasar pembuatan alat, antara lain:
user case, flowchart, dan activities diagram.
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Design tahap ini berisi tentang pembuatan desain perancangan perangkat lunak berupa
diagram dan perangkat keras berupa rangkaian agar penelitian sistem yang dibuat sesuai
dengan yang diharapkan.

Implementation tahap ini menjelaskan pembuatan rancangan desain dan rancangan diagram
untuk proses implementasi ke perangkat keras dan implementasi upload program pada
mirokontroler Arduino Uno sesuai dengan design yang telah ditentukan.

Operate (Operasi) tahap ini rancangan sistem yang telah dibuat lalu dilakukan pengujian
menggunakan metode line follower testing terhadap kehandalan perangkat keras yang sudah
dipasang.

Optimize (Optimalisasi) tahap ini rancangan sistem yang telah dibuat lalu dilakukan
perawatan terhadap komponen-komponen perangkat keras dengan mengidentifikasi dan
menyelesaikan masalah dan melakukan modifikasi pada perangkat lunak untuk melakukan
pembaruan agar perangkat dapat tetap berjalan dengan baik.

3. Hasil dan Pembahasan
Berikut adalah perancangan sistem berisi tentang rancangan-rancangan yang akan
membuat sebuah sistem agar dapat berjalan sesuai yang diharapkan.

Implementasi Sistem

Sistem yang saling terhubung menjadi satu rangkaian dalam pembuatan drum elektrik berbasis
Arduino Uno akan diuraikan berdasarkan implementasi yang akan dilakukan menjadi dua
bagian utama sebagaimana berikut:

Faranghkat Lunak

Laptop - Arduino Uno —————  Arduino
A
ﬁer%i:r Proses Kerja Sensor Infared
== dan sensor PhoioReflector
'y
Motor Driver Menerima Perintah dar
Modul sarereErn canzar
FPengirman Barang A
Otomatis Motor de Robot Berjalan mengikut

jalur dan membace benda

Sumber : Hasil Penelitian (2022)
Gambar 2. Implementasi Sistem

Data yang diterima dari sensor akan diteruskan ke modul drum elektrik lalu teruskan ke
komputer. Selanjutnya yang berperan adalah aplikasi Hariless MIDI yang menyambungkan port
USB Arduino UNO dengan aplikasi virtual kabel MIDI (LoopMIDI). Data MIDI yang berupa nilai
byte selanjutnya diteruskan ke aplikasi digital audio workstation (FI Studio), nilai byte akan
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disesuaikan dan dan diproses menjadi nilai velocity dari komponen drum pada Plugin MT Power
Drum Kit.

Perancangan Perangkat Keras

Implementasi perangkat keras vyaitu menjelaskan tentang rancangan hardware yang
dibangun untuk membuat pengiriman barang otomatis berbasis Arduino Uno dengan sensor
berbasis 10T yang dirangkai dalam bentuk desain digital adalah sebagai berikut:

Implementasi Motor DC dan Motor Drvier dengan Arduino Uno

Rangkaian Motor DC dan Motor Drvier pada penelitian sistem Robot, peneliti menggunakan
Motor DC dan Motor Drvier dimana rangkaian yang tersusun dari transistor yang digunakan
untuk menggerakkan Motor DC. Motor memang dapat berputar hanya dengan daya DC, tapi
tidak bisa diatur tanpa menggunakan driver, maka diperlukan suatu rangkaian driver yang

berfungsi untuk mengatur kerja dari motor
Driver Motor

LZG8N

Motor A

Motor 3

Sumber : Hasil Penelitian (2022)
Gambar 2. Skema Rangkaian Motor Dc, Motor Drvierdengan Arduino Uno

Implementasi line follower pada sensor PhotoReflector

Rangkaian line follower pada penelitian sistem Robot, peneliti menggunakan Senor
hotoReflector dimana pada sensor tersebut mempunyai 4 sensor, sehingga dapat digunakan
pada sistem line follower yang dapat membaca jalur warna hitam rangkaian line follower.

Sumber : Hasil Penelitian (2022)
Gambar 3. Skema Rangkaian PhotoReflectorDengan Arduino Uno
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Implementasi anti nabrak pada sensor infared

Rangkaian anti nabrak pada penelitian sistem Robot, peneliti menggunakan Senor Infared
dimana pada sensor tersebut mempunyai 2 sensor, sehingga dapat digunakan pada sistem anti
nabrak yang dapat mencegah kecelakan pada robot tersebut.

L256N Module

RA Bty "

hamaeg wy

AA Battery et l

QO UNO ..o

Aeneg vy

SCh IR Sensor

Sumber : Hasil Penelitian (2022)

Gambar 4 Skema Rangkaian Sensor Infared dengan Arduino Uno

Perancangan Perangkat Lunak

Impelementasi pin

Implementasi pin untuk menghubungkan sensor photoreflector dengan Adruino UNO, yang
dibutuhkan oleh sistem kedalam Arduino agar dapat membuat ketukan pada sensor sama dan
memiliki delay yang rendah.serta sitem berjalan sesuai program yang telah dibuat.

| |
//mendefinisikan pin vang digunakan untuk control pin

mtlil=4
mcli2=%
int IW3=¢6
it lid=T;

Sumber : Hasil Penelitian (2022)
Gambar 5. Impelementasi

Implementasi Sensor Photoreflector dengan Arduino Uno

Program ini berfungsi untuk mengkonfigurasi setiap port yang akan digunakan pada Arduino
Uno untuk menghubungkan kepada photoreflector. Sistem tersebut nantinya akan berfungsi
untuk mengikuti jalur hitam di depan nya.
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ot IRl =2
it IR2=3; cozst int M3 =4 cst int IR4 = §;
3t ot N1 = & zst int TN2 =7 ==t ot N3 =8 int INd=9; const int FA =% int BB=11
it3i8==d(IR2); inIR3 = digitzlBezd{IB3); inIR¢ = digizals =z |IR¢)
Mode (IN3, OOTEI) -3 JIEUT); pind JTET) 5 peoMeds(EB, TUTEUT)
dz (IR3 UI); pindods(IB4, IREDD)
L0W); digiza =(IN3, BIfE); dig irize{IN4, L 3=12y(200(

Sumber : Hasil Penelitian (2022)
Gambar 6. Implementasi Sensor Photoreflectordengan Arduino Uno

Implementasi Motor DC dan Motor Driver dengan Arduino Uno
Program ini berfungsi untuk mengkonfigurasi setiap port yang akan digunakan pada
Arduino Uno untuk menghubungkan kepada Motor DC dan driver motor. Sistem
tersebut nantinya akan dimasukan kepada inline button.

MEPUE ke driver
UTRuT) 2

- mode motor
iw (TN,

e (IN2, OUTPUT);
e (INS, OUTRPUT):
' e (1N, UrTeoT) 2
(SRR de (EA, OUTPOT) 2
uTeroY) :

Mode (sensor,

UT) 2

NPUT Seansox
INPUT) 2

ligitalWrite (sensor,
- arah motor
e (TH1,
digitmlWrite (THZ,
tm (TH3,

1lglitalWrit

igitmlW

11 gitmlWed e (INA,
digitalWritm (KA,
{igitaliVedtu (s,

inlay(2000);

jarial . beglin (9600)

}
Lnt waktu _tunda = 1;

lnt kecepatan = 1000 //Xkecepatan default tutox
id loop () (
1£ (digitalBead(aensor) - LOW) |
11gltalWrice (IN1, HIGH):
1lgluslWrite (IN2, i
1lgitelWrite (INJ, NIGH);
delay (100) 2
Surial.printlo("Motors © hunti*)
jelme(
11gitalWrite{IN1, NIGH):
1igic te (IN2, L

digltalWrite (ING, K
= lmay{100);

Serial.princtln("”

}
|

i
maju
niGgn) ;
LOW) ;
HIGH) ;
LOW) 7

HIGH) ;
HIGH) ;

/waktuy tundas

maju”):

Sumber : Hasil Penelitian (2022)

lal 1ini

(max kecepatan) 25

Gambar 7.Implementasi Motor DC danMotor Driver dengan Arduino Uno
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Implementasi Sensor Infared dengan Arduino Uno

Program ini berfungsi untuk mengkonfigurasi setiap port yang akan digunakan pada
Arduino Uno untuk menghubungkan kepada infared. Sistem tersebut nantinya akan
berfungsi untuk minimaliskan terjadi tabrakan pada robot

f/finisialisasi pin yang digunakan

conat int EN A = 07
conat int IN 1 = 7;
const int IN_2 = &;
conat int IN 3 = 5;
conat int IN 4 = 4;
conat int EN B = 1;

L298N driver(EN A, IN 1,IN 2,IN 3,IN 4,EN B);:

int waktu tunda = 1000; //waktu tunda
int kecepatan = 150; //kecepatan default tutorial ini (max kecepatan) 2335

void setup () {}

vold loop()

i

//Kedua motor bergerak CW sesuai dengan kecepatan 150, dalam waktu 1 detik
driver.forward (kecepatan,waktu_tunda):

driwver.full stop(waktu tunda); //berhenti keduanva

J/motor kanan saja vang bergerak
driver.turn right (kecepatan,waktu_tunda);
driver.full stop(waktu tunda); //berhenti

J/motor kiri saja vang bergerak
driver.turn_ left (kecepatan,waktu_tunda):
driver.full stop(waktu tunda); //berhenti

Sumber : Hasil Penelitian (2022)
Gambar 8.Implementasi Sensor Photoreflectordengan Arduino Uno

Hasil Implementasi
Hasil implementasi yang dilakukan pada ruang kerja yang berada pada PT XYZ meliputi hasil
pengujian pengiriman otomatis:

Pengujian Tegangan Arduino

Penguijian ini bertujuan untuk mengetahui tegangan output yang dihasilkan oleh arduino uno.
Pengukuran dilakukan dengan mengukur tegangan yang keluar dari pin 5V pada arduino
dengan volmeter saat arduino diberi suplai dari power supply:

Tabel 1. Pengujian Tegangan Arduino

No Pengukuran Beban Pengukuran V-Out Hasil Error
ke- berdasarkan Pengukuran
spesifikasi
1 5V 4,94V 1,2%
Tanpa 2 5V 4,94V 1,2%
beban 3 5V 4,94V 1,2%
4 5V 4,94V 1,2%
) 5 5V 4,94V 1,2%
Arduino Rata —rata 4,94V 1,2%
1 Uno 1 5V 4,90V 2%
Dengan 2 5V 4,90V 2%
beban 3 5V 4,89V 2,2%
4 5V 4,91V 1,8%
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No Pengukuran Beban Pengukuran V-Out Hasil Error
ke- berdasarkan Pengukuran
spesifikasi
5 5V 4,90V 2%
Rata -rata 4,90V 2%

Sumber : Hasil Penelitian (2022)

Pengujian Motor Driver

Pengujian Motor Driver H — Bridge dilakukan untuk mengetahui keberfungsian dari Motor Driver
apakah sesuai dengan perancangan atau tidak, selain itu juga untuk mengetahui ketahanan
driver dalam menerima arus pada beban Motor DC. Pada Motor Driver juga dilakukan
pengujian untuk melihat direksi dari arah pergerakan Motor DC dari output driver ketika
diberikan masukan berupa sinyal high pada Arduino.

Pengujian Sensor Infrared

Pengujian pada sensor indfrared ini dilakukan untuk mengetahui fungsi sensor indfrared
sebagai masukkan kontrol untuk pengendalian pada konveyor. Sensor berfungsi atau tidak
dapat diamati menggunakan serial monitor pada software arduino IDE.

Tabel 2. Pengujian sensor infrared

No Nama Pengukuran Pengukuran ke- Kondisi terhalang Jarak
(Logika) terhalang
1 1 10cm
1 Sensor Infrared 2 1 1lcm
3 1 10,5cm
4 1 15cm
5 1 15cm

Sumber : Hasil Penelitian (2022)

Pengujian Sensor PhotoReflector

Pengujian pada sensor PhotoReflector ini dilakukan untuk mengetahui fungsi sensor
PhotoReflector sebagai masukkan kontrol untuk pengendalian pada konveyor. Sensor
berfungsiatau tidak dapat diamati menggunakan serial monitor pada software arduino IDE.

Tabel 3. Pengujian sensor PhotoReflector
No Nama Pengukuran Pengukuran ke- Kondisi Jalur

Jalan Sempurna

1 Sensor Photo Reflector Jalan Sempurna

Jalan Sempurna

Jalan Sempurna

abdwNeF

Jalan Sempurna

Sumber : Hasil Penelitian (2022)

4. Kesimpulan

Setelah melakukan proses penelitian pada perancangan Perancangan pengiriman
barang otomatis Berbasis Arduino Uno menggunakan sensor (infared dan photoreflector) pada
PT XYZ, maka dihasilkan sebuah pengirman barang otomatis yang merupakan bentuk dari
sebuah pengiriman barang konvensional yang selama ini masih dilakukan secara manual
menjadi terkomputerisasi yang berbasis Internet of Things. Maka dapat disimpulkan: Sistem
pengiriman barang otomatis berbasis Internet of Things (loT) untuk gudang PT. Shopee
Express dapat diakses berdasarkan Robotik berbasis Arduino Uno yang dapat berfungsi
dengan baik, Sistem pengiriman barang otomatis berbasis Internet of Things (IoT) dapat
memberikantambahan tenaga bagi karyawan gudang supaya karyawan PT XYZ tidak mudah
lelah dalam melakukan kirim barang ke tempat Operator(Scan).

Sistem pengiriman barang otomatis berbasis Internet of Things (IoT) dapat mencegah
yang namanya tabrakan dan mampu berjalan otomatis, karena di robot tersebut sudah tersesia
jalur sendiri yang menggunakan warna hitam melalui Sensor PhotoReflector dan sensor
penghalang untuk berhenti jika ada penghalang/benda di depan menggunakan Sensor infared.
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