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INTISARI 

 

Industri sektor pergudangan mengalami peningkatan volume bisnis 
beberapa tahun terakhir. Hal ini berdampak pada semakin banyak perusahaan di 
bidang jasa pengiriman barang (logistik) yang mulai berkembang untuk memenuhi 
kebutuhan penyaluran barang. Peningkatan pada sektor industri pergudangan dan 
logistik tentunya harus juga diiringi dengan peningkatan pada sisi keamanan kerja 
serta efisiensi kerja untuk memperoleh hasil yang maksimal dengan tetap 
meminimalkan resiko yang kemungkinan terjadi. Peningkatan keamanan kerja 
penting dilakukan untuk menjamin proses logistik berjalan dengan lancar tanpa 
adanya kecelakaan kerja. Salah satu solusi yang telah digunakan pada industri 
sektor pergudangan dan logistik adalah penggunaan robot Automated Guided 
Vehicle (AGV). 

AGV merupakan salah satu solusi pemindahan barang dengan 
menggunakan robot yang telah terprogram untuk menjalankan proses pemindahan 
barang secara otomatis dan aman. AGV dikembangkan dengan framework Robotic 
Operating System (ROS) sebagai framework utama. AGV dapat berjalan secara 
otomatis ke titik tujuan dengan menggunakan sensor untuk mendeteksi dan 
menghindari halangan yang berada di depannya. Dengan begitu, tingkat keamanan 
kerja dan produktivitas yang optimal dapat tercapai. 

Penelitian ini berfokus pada konfiguras environment pengembangan dan 
koneksi dari aplikasi web kontroller dengan robot AGV.  Hasil dari penelitian 
berupa pengembangan lanjutan dari robot AGV pada sisi hardware dan juga 
software. Robot sudah dapat berjalan dengan baik dan bisa menghindari rintangan 
di depannya, tetapi untuk aplikasi web kontroller robot masih perlu pengembangan 
lebih lanjut karena map yang dihasilkan oleh robot belum bisa dirender ke sisi front-
end aplikasi web. 
 

Kata kunci: logistik, agv, efisiensi, robotic operating system, koneksi. 
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ABSTRACT 

 

The warehousing sector industry has experienced an increase in business 
volume in recent years. This has an impact on more and more companies in the field 
of goods delivery services (logistics) which are starting to develop to meet the needs 
of the distribution of goods. An increase in the warehousing and logistics industry 
sector must also be accompanied by an increase in work security and work 
efficiency to obtain maximum results while minimizing the risks that may occur. 
Improving work safety is important to ensure the logistics process runs smoothly 
without any work accidents. One solution that has been used in the warehousing 
and logistics sector industry is the use of an Automated Guided Vehicle (AGV) 
robot. 

AGV is a solution for moving goods using robots that have been 
programmed to carry out the process of moving goods automatically and safely. 
AGV was developed with the Robotic Operating System (ROS) framework as the 
main framework. AGV can run automatically to the destination point by using 
sensors to detect and avoid obstacles that are in front of it. That way, the optimal 
level of work security and productivity can be achieved. 

This research focuses on the configuration of the development environment 
and the connection of the controller web application with the AGV robot. The 
results of the research are in the form of further development of the AGV robot on 
the hardware and software side. The robot can run well and can avoid obstacles in 
front of it, but for the web application the robot controller still needs further 
development because the map generated by the robot cannot yet be rendered to the 
front-end side of the web application. 
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