


KATA PENGANTAR 

Assalamu’alaikum warahmatullah wabarakatuh 
Puji syukur kami panjatkan kehadirat Allah SWT yang telah melimpahkan rahmat dan hidayah-Nya sehingga Seminar 
Teknoin 2013 ini dapat terselenggara. Sejak penyelenggaraan yang pertama kali pada tahun 2004, seminar Nasional 
Teknoin telah menjadi agenda tahunan yang dilaksanakan dalam rangka mewujudkan misi Universitas Islam Indonesia 
yang memiliki komitmen pada kesempurnaan (keunggulan) dan risalah islamiyah di bidang pendidikan, penelitian, 
pengabdian masyarakat dan dakwah islamiyah. Perpijak pada misi tersebut, Fakultas Teknologi Industri Universitas Islam 
Indonesia berkeinginan untuk dapat memberikan kontribusi nyata melalui penyelenggaraan Seminar Nasional Teknoin 
2013 yang sekaligus menjadi forum diseminasi untuk lima disiplin ilmu, yaitu: Teknik Kimia, Teknik Industri, Teknik 
Informatika, Teknik Elektro, dan Teknik Mesin. 
 
Topik yang diambil pada pelaksanaan seminar nasional Teknoin tahun 2013 ini, yang juga merupakan seminar Teknoin 

yang ke-10 adalah “Menuju Kemandirian Teknologi Pertahanan Nasional” yang didasarkan pada pertimbangan semakin 

mendesaknya kebutuhan sistem pertahanan nasional yang memadahi dan handal. Untuk itu diperlukan kemandirian 

nasional yang tidak mungkin terwujud tanpa dukungan berbagai pihak untuk mengembangkan penelitian dan industri di 

bidang pertahanan nasional. Dengan kemandirian di bidang pertahanan nasional ini, akan semakin memperkuat posisi 

Indonesia di tingkat internasional. 

Dalam seminar tahun ini, panitia menerima 96 buah makalah full paper yang berasal dari berbagai propinsi di Indonesia. 

Setelah dilakukan review terhadap makalah tersebut, 72 makalah dinyatakan layak untuk dipresentasikan dalam 

seminar nasional ini. Adapun distribusi makalah berdasarkan bidang ilmunya adalah sebagai berikut: 12 makalah di 

bidang Teknik Kimia, 21 makalah di bidang Teknik Industri, 7 makalah di bidang Teknik Informatika, 20 makalah di 

bidang Teknik Elektro dan 12 makalah di bidang Teknik Mesin. 

Pada Kesempatan ini, kami sebagai ketua pelaksana menyampaikan penghargaan dan terima kasih yang sebesar-

besarnya kepada pimpinan Fakultas Teknologi Industri UII, pimpinan Jurusan, dan pimpinan program Pascasarjana di 

lingkungan Fakultas Teknologi Industri UII, tim reviewer, dan segenap panitia pelaksana yang telah berusaha maksimal 

dan bekerjasama dengan baik hingga terlaksananya acara ini. Ucapakan terima kasih kami sampaikan pula kepada Ibu 

Connie Rahakundini Bakrie dari Universitas Indonesia dan Bapak Hery Mochtady dari PT. Pindad yang telah meluangkan 

waktu untuk menjadi narasumber dalam seminar kali ini. Tidak lupa pula ucapan terima kasih kepada seluruh 

pemakalah serta semua pihak yang telah berpartisipasi dalam acara ini. Kami juga mohon maaf yang sebesar-besarnya 

apabila selama ini ada sesuatu yang kurang berkenan. 

Semoga dengan seminar ini, dapat lebih membuka wawasan dan ide-ide baru untuk melakukan berbagai inovasi di 

dalam mengembangkan teknologi di dalam negeri yang akan membawa kejayaan negeri kita ini dalam menghadapi 

berbagai rintangan yang muncul silih berganti. Selamat berseminar dan kami tunggu partisipasinya pada seminar 

nasional Teknoin selanjutnya di tahun 2014. 

Wassalamu’alikum warahmatullah wabarakatuh 

Yogyakarta, 16 November 2013 

Ketua Panitia, 

 

Dr. Eng. Hendra Setiawan 
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Assalamu’alaikum warahmatullah wabarakatuh 

Kemajuan ilmu pengetahuan dan teknologi sangat pesat pada era globalisasi. Semua negara sudah merasakan dampak 

dari globalisasi tersebut. Globalisasi telah menyebar ke seluruh dunia dengan hasil teknologi yang telah mempengaruhi 

kehidupan masyarakat dunia dan menimbulkan perubahan yang sangat mendasar dalam tatanan hubungan antar 

bangsa. 

Di bidang teknologi persenjataan, perkembangan yang ada mempunyai arti dua sisi yang saling berlawanan. Di satu sisi 

berimbas pada peningkatan kapasitas pertahanan Negara, dan disi lainnya merakibat pada semakin canggih dan 

variatifnya bentuk-bentuk kerawanan terhadap kedaulatan NKRI. Untuk menghadapi dan mengantisipasi situasi dan 

kondisi tersebut diperlukan usaha keras untuk membangun suatu teknologi pertahanan yang mandiri dengan 

pembekalan pengetahuan yang memadahi. Melalui Seminar Nasional TEKNOIN yang bertema “Menuju Kemandirian 

Teknologi Pertahanan nasional” ini diharapkan terjadi pertukaran ide, konsep, dan pengetahuan di bidang teknologi 

pertahanan antar pusat-pusat riset yang ada dan sekaligus membangun kekuatan teknologi nasional menuju Indonesia 

yang lebih tangguh. 

Industri pertahanan nasional saat ini baru mampu menguasai teknologi untuk level menengah dengan konten lokal tidak 

lebih dari 35%. Untuk itu diperlukan usaha keras untuk meningkatkan konten lokal industri pertahanan dan sekaligus 

berusaha untuk mampu menguasai teknologi level yang lebih tinggi. Hal ini sejalan dengan rencana Kementerian Riset 

dan Teknologi pada bidang pembangunan industri pertahanan nasional yang menetapkan bahwa pada 2029 Indonesia 

diharapkan mampu memenuhi kebutuhan pokok angkatan darat, laut, dan udara TNI secara mandiri. 

Sebagai sebuah forum ilmiah, seminar ini diharapkan dapat menjadi media diseminasi informasi hasil penelitian dan 

perkembangan terkini antar pihak dengan berbagai latar belakang, baik dari kalangan perguruan tinggi, lembaga 

penelitian, pemerintah/pengambil kebijakan, dan pihak industri. Diskusi antar pihak dengan berbagai perspektif ini 

diharapkan dapat memperluas social networking dan menghadirkan gambaran yang lebih lengkap atas berbagai 

perkembangan penelitian di bidang teknologi industri, dan pada gilirannya diharapkan dapat memberikan kontribusi 

bagi perkembangan teknologi dan pemanfaatannya bagi negara kesatuan Republik Indonesia. 

Atas nama Fakultas Teknologi Industri, Universitas islam Indonesia, saya menyampaikan terima kasih yang sebesar-

besarnya kepada seluruh panitia pelaksana yang telah bekerja keras untuk memberikan yang terbaik di acara ini. Tidak 

lupa pula ucapkan terima kasih kepada semua pihak yang telah berkontribusi atas terselenggaranya Seminar Nasional 

Teknoin 2013 ini. Selamat berseminar dan semoga keberhasilan akan selalu menyertai anda semua. 

Wassalamu’alaikum warahmatullah wabarakatuh 

Yogyakarta, 16 November 2013 

Dekan FTI UII 

Ir. Gumbolo Hadi Susanto, M.Sc. 
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Abstrak 

Pekerjaan pengintaian dalam menjaga pertahanan dan 
keamanan negara maupun penyelamatan dalam suatu bencana 
alam serta kebakaran merupakan suatu pekerjaaan yang sangat 
penting namun peranan manusia secara langsung terbatasi oleh 
kondisi medan kondisi lingkungan, maka penggunaan robot 
merupakan solusi yang digunakan untuk melakukan pekerjaan 
tersebut. Dari latarbelakang tersebut maka diperlukan suatu 
robot yang dapat observasi dalam kondisi medan yang rawan 
terhadap manusia serta mobilitas tinggi pada semua kondisi 
jalan yang yang beragam. Tujuan penelitian ini adalah 
merancang disain konstruksi kendaraan serta sistem kontrol 
prototype Unmaned Ground Vehicle (UGV) yang  tahan pada 
kondisi  berbagai lingkungan serta dengan mobilitas yang baik. 
Dari hasil perancangan didapatkan UGV dengan perangkat 
sistem kontrol Arduino dengan  3 buah sistem gerak dan dua 
buah camera. Kontroler yang digunakan adalah mikrokontrol 
Arduino UNO R3 yang didukung protocol Firmata untuk 
komunikasi dengan software LabVIEW. Software pemrograman 
mikrokontrol yang digunakan adalah LabVIEW versi 2009 
keatas yang mendukung protocol FIRMATA. Frame UGV 
menggunakan aluminium dengan tiga buah motor penggerak 12 
volt dan dimensi 80x 50x20 cm. kecepatan maksimum kendaaan 
1,47 m/s. 

Kata kunci : UGV, arduino, sistem control 

I. Pendahuluan 
Pekerjaan pengintaian dalam menjaga pertahanan dan 

keamanan negara maupun penyelamatan dalam suatu bencana 
alam serta kebakaran merupakan suatu pekerjaaan yang sangat 
penting namun peranan manusia secara langsung terbatasi oleh 
kondisi medan kondisi lingkungan, maka penggunaan robot 
merupakan solusi yang digunakan untuk melakukan pekerjaan 
tersebut. Dari latarbelakang tersebut maka diperlukan suatu 
robot yang dapat observasi dalam kondisi medan yang rawan 
terhadap manusia serta mobilitas tinggi pada semua kondisi jalan 
yang yang beragam. Sehingga tujuan dari penelitian ini adalah 
merancang konstruksi kendaraan serta sistem kontrol prototype 
Unmaned Ground Vehicle (UGV) yang  tahan pada kondisi  
berbagai lingkungan serta dengan mobilitas yang baik. 

Unmaned Ground Vehicle 

UGV adalah perangkat mekanik yang dioperasikan baik itu  
secara manual maupun otomatis di atas permukaan tanah  untuk 
membawa atau mengangkut sesuatu tanpa adanya  kontak secara 
langsung oleh manusia.[1] UGV merupakan  salah satu bagian 
dari pengembangan UAV (Unmanned Aerial Vehicle) dan 
ROUV (Remotely Operated  Underwater  Vehicle). UGV 
dikembangkan untuk kebutuhan sipil dan militer yang sulit 
dijangkau dan berbahaya bagi manusia.[2] Contoh UGV yang 
digunakan untuk penelitian ini bisa  dilihat pada Gambar 1. 

 
Gambar 1. iRobot Warrior UGV [1] 

Berdasarkan cara kerjanya ada dua kelas umum UGV, yaitu : 
1. Teleoperated[5], Sebuah teleoperated UGV adalah sebuah 
kendaraan  yang dikendalikan oleh operator manusia di lokasi 
yang  jauh melalui hubungan komunikasi. Contoh  teleoperated 
UGV dapat dilihat pada UGV yang  bekerja dengan bahan 
peledak dan melumpuhkan bom. 
2. Otonom [4], UGV otonom adalah robot yang bergerak secara 
otomatis dan biasanya memiliki kemampuan untuk : 

- Memperoleh informasi tentang kondisi lingkungan 
sekitarnya. 

- Bekerja untuk jangka waktu yang panjang tanpa 
intervensi manusia. 

- Mampu berjalan dari titik A ke titik B tanpa bantuan 
navigasi manusia. 

- Dapat menghindari sesuatu yang berbahaya, tergantung 
algoritma yang diberikan. 

- Dapat mendeteksi objek-objek tertentu, tergantung 
sensor yang digunakan 

Perancangan dimensi komponen UGV yang meliputi 
perhitungan Poros, roda gigi serta bantalan yang dipakai dalam 
konstruksi kendaraan. 
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Diameter Poros (d) 
Diameter poros untuk beban torsi dapat ditentukan dengan 
persamaan [6] yaitu 

 3
16

a
s

Td



    (1) 

Dimana  adalah tegangan geser yang diijinkan yang 
dipengaruhi oleh faktor keamanan untuk batas kelelahan puntir 
(Sf1) dan faktor keamanan karena pengaruh konsentrasi tegangan 
(Sf2), dengan persamaan : 

 
.SfSf
ττ b

a
21


    (2)

 

b     =  tegangan  dari bahan 
Sf1 = faktor keamanan untuk batas kelelahan puntir harganya 

(5,6 - 6) 
Sf2 = faktor keamanan karena pengaruh konsentrasi tegangan 

harganya 1,3 s.d 3,0 

Defleksi Puntir Poros() 
Defleksi (sudut) puntir pada poros dapat dilihat dengan 
persamaan dibawah ini [6]: 

4.
.584

sdG
LT

      ()   (3) 

Dimana: 
G = tegangan puntir baja (8,3 x 103 kgf/mm2) 
L  = jarak antara beban puntir (mm) 
  = defleksi puntiran () 
T  = torsi yang terjadi pada poros (kgf.mm) 

Defleksi puntiran dapat dikatakan aman bila defleksinya tidak 
melebihi 0,25 s.d 0,3 . 

Menentukan putaran poros dari perbandingan roda gigi 
Pada roda gigi mempunyai suatu ukuran yang disebut “modul” 
yaitu perbandingan antara diameter jarak bagi roda gigi dengan 
jumlah gigi pada roda gigi, dapat ditulis dengan persamaan 6.5 
pada buku sularso [6]: 

Z
dm 

     (4)
 

Jika putaran roda gigi yang berpasangan dinyatakan dengan n 
(rpm) pada poros penggerak dan n2 (rpm) pada poros yang 
digerakan, diameter jarak bagi d1 dan d2 (mm) dan jumlah gigi Z1 
dan Z2, maka perbandingan putaran adalah[6] : 

 
m.Z
m.Z

d
d

n
n

2

1

2

1

1

2   Jika 21 mm  ,  

maka persamaan diatas menjadi:  
2

1

1

2

Z
Z

n
n


  (5)

 

 
 
 
 
 

II. Metodologi 
Perancangan UGV dimulai dengan pemilihan sistim kemudai 

dan roda, dimana roda dengan sistem kemudi harus dapat 
bekerja pada beberapa medan jalan, selanjutnya perancangan 
konstruksi penggerak dan bahan yang digunakan dimana 
penggerak harus dapat digunakan untuk jenis roda dan sistem 
kemudi serta bahan yang dapt digunakan. Selanjutnya 
perancangan elemen atau komponen yang berkaitan kekuatan 
dan kostruksi kendaraan meliputi perancangan Casis UGV, 
rangka penopang mekanisme roda, poros penggerak dan sistem 
penggerak, kemudi roda. Perancangan ini diperlukan 
perhitungan kekuatan dengan mempertimbangkan torsi dari 
motor listrik yang akan dipasang. Hasil Akhir tahap ini berupa 
gambar teknik yang akan digunakan untuk tahap pembuatan 
UGV.  Tahap selanjutnya adalah perancangan sistem kontrol 
yang akan digunakan untuk navigasi gerak UGV. perancangan 
sistem kontrol yang diharapkan dapat menggunakan fasilitas  
wifi pada komputer, sehingga dapat dikontrol dari jarak jauh. 
Tahap ini menghasilkan jenis dan spesifikasi komponen untuk 
sistem pengontrolan pada UGV yang dirancang. 

 
III. Hasil dan analisa 

A. Perancangan konstruksi UGV 

Dari hasil identifikasi lengan robot maka dimensi UGV dapat  
ditentukan sesuai dengan spesifikasi lengan robot tersebut. 
Perancangan UGV dimulai dengan membuat layout frame, 
kemudian konstruksi dan mekanisme sistem kemudi (steering) 
serta sistem pergerakan roda crauler. Arm robot, sehingga 
didapatkan dimensi UGV 80x50x20 cm. bahan dasar UGV 
adalah aluminium untuk mendapatkan kekakuan yang optimal 
untuk menopang beban komponen-komponen diatasnya. 
Kecepatan maksimum yang dapat dicapai 1,47 m/s. 

Tabel 1. Hasil Perancangan konstruksi UGV 

No Deskripsi Simbol Harga Satuan 

1 Data komponen    

 Putaran Motor DC N 70 rpm 

 Torsi Motor DC maksimum T 30 kg.cm 

 
Perbandingan RG motor dan 
roda i 1  

 Dia. Roda Clauler Dc 40 cm 

 Dia. sproket motor Ds 7 cm 

 Panjang Poros Lp 42 cm 

 tegangan geser ijin Bahan τ 37 kg/cm2 

 Modulus geser baja komersil G 200 Gpa 

2 Kecepatan Jelajah Maks. Vj 1.47 m/s 

3 Dia. min Poros penggerak  dp 1.60 cm 

4 Defleksi Sudut poros θ 0,13 derajat 
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Gambar 2 kontruksi UGV dalam 3 dimensi (poros, dudukan 

Crauler dan sproket) 

B. Perancangan Sistem Kontrol 

Sistem kontrol UGV yang digunakan sebagai kendali 
surveillance atau observasi umumnya menggunakan komputer. 
Karena memerlukan visualisasi hasil observasi dari kamera, dan 
memiliki opsi yang banyak dari sisi kanal komunikasi yang 
dapat digunakan serta tombol-tombol kendali sehingga lebih 
efisien dari sisi biaya. 

 
Interaksi Komputer Dengan Dunia Luar 

Hasil Studi Literatur Interaksi Komputer dengan dunia luar 
diperoleh bahwa, port-port komunikasi yang mudah digunakan 
diantaranya LPT Port (Parallel port), COM Port/Serial port (RS-
232) dan USB port. Namun laptop/komputer generasi terbaru 
hanya tersedia jalur USB port untuk komunikasi dengan dunia 
luar, sehingga pada penelitian ini dipilih USB port untuk 
interaksi dengan dunia luar. Pemilihan port ini berimbas pada 
pemilihan perangkat kendali aktuator-aktuator dan perangkat 
akusisi data dari sensor-sensor. 

Hasil studi literatur terhadap beberapa perangkat kendali serta 
akusisi data yang dapat digunakan, diantaranya adalahsmartrelay 
Zelio, NI-DAQ USB - 6008, Arduino UNO, dan ChipKIT 
UNO32. Berbagai perangkat tersebut memiliki beberapa 
kekurangan dan kelebihan diantaranya seperti pada tabel 2. 

Dari hal tersebut, dilihat dari jumlah I/O yang digunakan dan 
dari sisi biaya, maka perangkat kontrol yang digunakan dalam 
penelitian ini adalah Arduino UNO. Perangkat ini sebagai 
perangkat kendali yang dapat berguna juga sebagai akusisi data. 
Pemilihan perangkat kontrol ini berimbas bahasa pemrogram 
serta pendukungnya. Namun perangkat ini telah mendukung 
software LabVIEW yang akan digunakan pada penelitian ini 

Tabel 2. Pemilihan komponen kontrol UGV 

Variabel 

Smartrel
ay Zelio 

NI-DAQ 
USB – 
6008 

Arduino 
UNO 

ChipKIT 
UNO32 

Jumlah 
I/O 

16 (DI) 
6 (AI) 
/10 (DO) 

8(AI) / 
2(AO) 
12(D 
I/O)* 

14 (D 
I/O) 
(6 PWM 
O) 
6 (AI) 

42 I/O 
12 (AI) 
5 
(PWM) 

Harga + Rp. 
1,75jt 

+ Rp. 
2,7jt 

+ Rp. 
285rb 

+ Rp. 
400rb 

Kehanda
lan 

Tinggi Sedang Rendah Rendah 

Akusisi 
data 

tidak Ya ya Ya 

LabVIE
W 
support 

tidak Ya ya Ya 

*(National Instruments, 2005) 
. 
Sejak tahun 2009, telah berkembang perangkat mikrokontrol 

yang digunakan sebagai data akusisi. Diantaranya Arduino 
Duemilanove, UNO, dan Mega keluaran Arduino. Seperti 
terlihat pada gambar 3. 
 

 
Gambar 3. Arduino beserta perangkat pendukungnya 

 
Sejak dikembangkannya protokol “firmata”, arduino dapat 

berkomunikasi dengan software lain seperti LabVIEW. Selama 
“Firmata” masih didalam chip arduino, pemrograman cukup 
dilakukan di satu sisi software komputer saja, sedangkan arduino 
tidak perlu lagi diprogram.  
Pada penelitian ini akan digunakan Arduino UNO R3 yang telah 
mencukupi dari sisi teknis dan telah didukung oleh protocol 
“Firmata”. 
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Gambar 4. Arduino UNO beserta spesifikasi Input dan 

Outputnya 
 

Dalam merealisasikan interaksi arduino dengan motor DC 
sebagai aktuator, diperlukan antarmuka. 

Antarmuka Arduino Dengan Aktuator 
Dalam mengendalikan motor DC dapat digunakan berbagai 

komponen elektronik, diantaranya relay, transistor, dan IC. 
Penggunaan relay dimungkinkan untuk membuat motor DC 
dapat berbalik arah putaran, seperti terlihat pada gambar 5. 

 

 
Gambar 5. Pengatur arah putaran motor menggunakan 2 (dua) 

buah relay [8] 

Untuk memutar motor DC dengan tegangan yang tinggi 
(diatas 5V) maka diperlukan catu daya tersendiri dan transistor 
agar mikrokontrol arduino tetap aman terhadap tegangan tinggi 
tersebut. Transistor yang digunakan biasanya TIP 120 dibantu 
dengan satu buah resistor 2,2 k ohm, seperti terlihat pada gambar 
6. Namun hal ini tidak dapat mengendalikan putaran serta 
kecepatan motor tersebut. 

 
Gambar 6. Rangkaian Transistor TIP120 untuk Motor DC 

tegangan diatas 5V [11] 
Penggunaan IC H-bridge, dapat membantu pengendalian 

motor DC. IC H-bridge yang dapat digunakan adalah sebagai 
berikut : Texas Instruments L293NE atau SN754410, dan L298. 

Satu IC ini dapat mengendalikan 2 buah motor DC, seperti 
terlihat pada gambar 7. 

 
Gambar 7. IC H-Bridge L293NE atau SN754410 sebagai driver 

Motor DC 

IC L298 memiliki kemampuan mengalirkan arus serta 
tegangan yang lebih tinggi dari L293. IC L298 mampu 
mengalirkan arus hingga 2 Ampere dengan tegangan 46 Volt, 
sedangkan IC L293 hanya 600 mA dengan tegangan 36 V. IC ini 
pun perlu dirangkai dengan komponen elektronika lainnya agar 
lebih stabil dan mengamankan arduino, seperti terlihat pada 
gambar 8. Antarmuka arduino dengan perangkat lain disebut 
dengan istilah shield. 

 
Gambar 8. Antarmuka (shield) IC H-Bridge dengan 

Arduino; IC L293 (atas)( ITP, 2011), IC L298 (bawah) [9] 

Aktuator Ugv 

Motor DC yang dilengkapi roda gigi reduksi berupa motor 
power windows, dipilih sebagai aktuator UGV seperti terlihat 
pada gambar 4.9. Motor ini memerlukan catu daya 12 V dengan 
arus dibawah 7 A pada torsi 30 Kgf/cm dan kecepatan sekitar 70 
rpm. Dalam mengendalikan kecepatan putar motor DC ini 
melalui IC H-Bridge, diperlukan PWM (Pulse Width 
Modulation). 
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Gambar 9. Motor power windows sebagai aktuator UGV[12] 

 
PWM (Pulse Width Modulation) 

PWM adalah teknik pengontrolan sejumlah daya yang 
dikirimkan pada suatu beban elektronik, menggunakan sinyal 
digital (on-off) (Embedded Lab, 2013), seperti terlihat pada 
gambar 10. 

 
Gambar 10. Skema sinyal PWM (Pulse Width Modulation)[13] 

Pemrograman Pergerakan Motor Dc Menggunakan 
Labview 

Proses pergerakan UGV dibantu dengan menggunakan 
software LabVIEW. Software ini memberikan perintah pada 
Arduino untuk menggerakan aktuator melalui motor control 
shield. 
LabVIEW merupakan singkatan dari Laboratory Virtual 
Instrument Engineering Workbench yang dikembangkan oleh 
perusahaan National Instrument (NI) pada tahun 1986.  
Kelebihan LabVIEW dibandingkan dengan bahasa 
pemrograman lainnya menurut Artanto, 2012 adalah : 

1. Bahasa pemrograman LabVIEW jelas dan mudah 
dipahami, karena berbentuk grafis dengan instruksi 
berbentuk ikon-ikon, yang dihubungkan dengan 
garis/kawat untuk menunjukkan aliran data, mirip 
flowchart. 

2. Pembuatan program mudah, yaitu drag and drop ikon 
dipalet dan menghubungkannya dengan ikon yang lain. 
Kawat ini seperti variable pada bahasa pemrograman 
teks. Dengan cara ini LabVIEW menyederhanakan 
pemrograman, karena kawat hanya akan terhubung bila 

tipe datanya sesuai. Juga tidak perlu mengingat nama 
instruksi, karena semua ditampilkan dipalet. 

3. Mudah dipahami dan dibuat sehingga mempercepat 
pemrograman. Begitu pula untuk perbaikan program, 
karena dibuat dalam bentuk gambar yang bersifat 
interaktif maka perbaikan program menjadi lebih cepat, 
yang memungkinkan pengembangan program menjadi 
lebih baik. 

4. Sejak 1986, LabVIEW memiliki ribuan hardware 
integrasi dan ratusan library yang siap digunakan untuk 
aplikasi bidang instrumentasi, pengolahan sinyal, analisis 
dan visualisasi data serta koneksi ke internet. 

5. Telah terbukti di industri sebagai software yang andal, 
powerfull, dan fleksibel, yang dapat digabungkan dengan 
library eksternal dari software lain, seperti MATLAB, 
Simulink, SPICE, ADAMS, SolidWorks, Lego 
Mindstorms. 

6. Menjembatani dunia pendidikan dengan industri, karena 
software yang digunakan sama, sehingga transisi dan 
transfer teknologi dari dunia pendidikan ke industri 
menjadi lebih mudah. 

7. LabVIEW didesain sebagai sebuah bahasa 
pemprograman paralel (multicore) yang mampu 
menangani beberapa instruksi sekaligus dalam waktu 
bersamaan. Hal ini sangat sulit dilakukan dalam bahasa 
pemrograman teks, karena biasanya bahasa pemrograman 
teks mengeksekusi instruksi secara berurutan per baris. 
Dengan LabVIEW, pengguna dapat membuat aplikasi 
eksekusi paralel ini secara mudah dengan menempatkan 
beberapa struktur loop secara terpisah dalam blok 
diagram. 

8. Sifat modular LabVIEW memungkinkan pengguna 
membuat program yang komplek dan rumit menjadi 
sederhana, yaitu dengan membuat sub program (subVI). 
Beberapa sub VI dapat digabungkan menjadi sebuah 
subVI. Demikian seterusnya dengan tingkat hirarki yang 
tidak terbatas. 

9. Satu alat untuk berbagai bidang, meliputi otomotif, 
biomedis, komunikasi data, energi, kontrol, vision, 
dengan penggunaan mulai dari perencanaan pengukuran, 
prototype, pengujian, hingga implementasi dan 
pengembangannya. 

10. Komunitas LabVIEW dan dukungan dari pihak National 
Instruments yang begitu besar untuk dunia pendidikan. 

Program pergerakan motor DC menggunakan LabVIEW seperti 
terlihat pada gambar 10. 
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Gambar 10. Tampilan Front Panel (kiri) dan Block Diagram 

(kanan), program kendali 2 motor DC [10] 

IV. Kesimpulan 
Dimensi UGV disesuaikan dengan Dimensi Arm robot, 

sehingga didapatkan dimensi UGV 80 cm x 50 cm x 20 cm. 
Konstruksi UGV yang dirancang seperti pada gambar 2 dengan 
bahan dasar UGV adalah aluminium untuk mendapatkan 
kekakuan yang optimal untuk menopang beban komponen-
komponen diatasnya serta ketahanan pada temperatur yang 
tinggi. Kecepatan maksimum yang dapat dicapai 1,47 m/s. 
Aktuator yang digunakan untuk menggerakkan UGV adalah 3 
(dua) buah motor power windows, dengan daya 12V dan < 7 A. 
Aktuator ini untuk menggerakan roda clauler kanan dan kiri 
serta lengan roda clauler,Sehingga diperlukan IC H-Bridge tipe 
L298 dan catu daya 12 V dan minimal 7 A. Kontroler yang 
digunakan adalah mikrokontrol Arduino UNO R3 yang 
didukung protocol Firmata untuk komunikasi dengan software 
LabVIEW. Software pemrograman mikrokontrol yang 
digunakan adalah LabVIEW versi 2009 keatas yang mendukung 
protocol FIRMATA. Software lain yang digunakan untuk 
mendukung komunikasi Arduino dengan LabView adalah : 
a. IDE (Integrated Development Environment) Arduino 

(bahasa pemrograman Arduino) : arduino-1.0-windows 
b. NI-VISA (Virtual Instrument Software Architecture) 

device driver (untuk interaksi LabVIEW dengan Arduino) : 
visa503full 

c. LIFA (LabVIEW Interface for Arduino) (protocol Firmata), 
VIPM (VI Package Manager) for windows : vipm-
2012.0.1-windows-setup.exe 

d. VIP (VI Package) untuk Arduino : 
national_instruments_lib_ 
labview_interface_for_arduino_2.2.0.79.vip 
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