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TUJUAN PROJECT

Membangun sistem otonom pengumpul buah sawit berbasis Artificial
Intelligence (Al) dan Internet of Things (IoT) untuk merespons
tantangan industri, meningkatkan produktivitas, dan memajukan
sektor perkebunan kelapa sawit ke arah yang lebih inovatif dan
berkelanjutan.

Berikut adalah beberapa tujuan khusus dari pengembangan
teknologi ini:

Otomatisasi Proses Pengumpulan

Peningkatan Efisiensi Operasional

Integrasi Teknologi Al untuk Pengambilan Keputusan

Koneksi dan Pengelolaan Data melalui loT
Peningkatan Keselamatan Pekerja dan Lingkungan

o u bk wh =

Mendorong Pertanian Berkelanjutan



JUSTIFIKASI RISET/PROJECT

Kinerja angkutan buah kelapa sawit terpengaruh oleh ketersediaan operator dan faktor seperti cuaca dan kesehatan. Pengembangan navigasi otomatis

diperlukan untuk mengatasi tantangan ini dan melindungi keselamatan operator, sekaligus dapat terlaksana operasional yang lebih efisien.
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And supporting machines

Konvensional - Manual Unmanned - Automated

Manipulator arrm akan mengenai kelapa sawit dari deteksi

kamera dan memasukannya ke dalam bak secara otomatis



MAPPING YANG PERNAH DILAKUKAN SEBELUMNYA
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PREVIOUS RESEARCHES

Autonomous Wheelchair berbasis
Brain-Computer Interface

Bitalino
(EMG)

Arduino

Raspicam
Raspberry Pi

Kursi roda dengan kontrol dari sinyal otak

Autonomous Medical Robot
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Brushless DC Motor

Baterai 24V

Robot dengan navigasi otomatis menggunakan sistem

lokalisasi posisi robot dan perencanaan rute otomatis

Autonomous Drone

Drone dengan navigasi otomatis yang dapat bermanuver
secara otomatis berdasarkan rute yang telah ditentukan
sebelumnya, sekaligus dapat melakukan penyiraman saat

melewati rute yang telah ditentukan




BIG PICTURE RISET/PROJECT

Research Journey Jangka Panjang

—

Riset-Riset yang Telah

Dilakukan

* Autonomous
Wheelchair berbasis
Brain-Computer
Interface

* Autonomous
Medical Robot

* Autonomous
Sprayer Drone for
Farming

Pembuatan model dan
simulator Autonomous
Navigated Vehicle Pengumpul
Tandan Kelapa Sawit

Produk:
* Miniatur prototype
* Paten

e Publikasi

Pembuatan dan Pengujian
Navigated Vehicle skala
asli/penuh di Lingkungan
Simulasi

Produk:

* Mobil double gardan yang
telah dimodifikasi memiliki
automated navigation

* Paten

e Publikasi

Pembuatan dan Pengujian
Manipulator Arm skala
asli/penuh di Lingkungan
Simulasi

Produk:

* Mobil yang telah
dimodifikasi dipasang
manipulator arm full scale

* Paten

e Publikasi

Pengembangan dan Uji
Lapangan Penuh di Lingkungan
Kebun Sawit

Produk:

* Mobil yang telah dipasang
autonomous navigation
dan manipulator arm
disesuaikan dengan medan

lapangan
e Paten
 Publikasi




BIG PICTURE RISET/PROJECT

Batasan dari riset tahun ini (2024) adalah prototype yang dibuat memiliki skala lebih kecil dari ukuran pengangkut aktual yang dibutuhkan

untuk mengangkut sawit dan didesain untuk mengangkat beban simulasi (sekitar ¥ kali beban tandan sawit rata-rata / 0.25 * 25 = 6,25 KG)

. Pembuatan
Pembuatan Mobil RC ) Integrasi
Manipulator Arm

Mobil dapat bergerak secara autonomous Mobil dapat secara aktif dan otomatis
Arm dibuat dengan 5 Degree of _

navigated berdasarkan mapping area mengambil obyek ke dalam bak pada
Freedorn (DoF) yang dapat mengangkut _ _ _

angkutan dengan dibantu sensor-sensor lokasi yang telah dilakukan mapping,
obyek simulasi kelapa sawit secara o

untuk menghadapi medan simulasi dan menurunkan obyek di titik yang
kontiyu dan otomatis mengenali objek _

kebun. ditentukan.

yang diinginkan untuk diangkut.




GAMBARAN INTERFACE

Interface dibuat dalam bentuk

Web Application yang dapat
Palm Fruit Gathering Autonomous |- < dibuka menggunakan gadget

‘ Vehicle INTERFACE apapun, dioptimasi untuk

| " tampilan Tablet

Gathered Fruits:

1. 211°22°30" 15:44 PM
2. 211°22°30" 15:44 PM
3. 211°22°30" 15:44 PM
4

211° 22°30" 15:44 PM

Estimated Today Total Weight: 215 KG 0O

Vehicle & ON Arm @ ON Battery & 50% Signal ~ —




GANTT CHART PELAKSANAAN

Rencana activity pelaksanaan Riset/Project ditampilkan pada tabel berikut

Agustus September

Oktober

i1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4
A. RC Car

Perangkaian Chassis

Pemasangan Motor

Pemasangan Elektrikal

B fca [pa | =

Testing

B. Manipulator Arm

Pembuatan Rangka

Pemasangan Motor

Pemasangan Elektrikal

Lo [pa =

Testing

C. Software Development

—

Pengembangan path follower

Pengembangan pengambilan objek
otomatis

Pengembangan interface

Integrasi
Testing

LN s | Qo | R




RAB RISET/PROJECT (BIAYA, MPP, ALAT DAN BAHAN)

Soldering Station, Power Supply, Bor,

Chassis, Motor DC, Transceiver Kontrol Motor,
2 Mobil RC Motor Stepper, Driver Motor, Ban, Differential

_ Rp47.000.000,00
Gear, Lampu Indikator, Speaker

3  Sensor LiDAR 2D, IMU, Kamera, GPS Rp36.000.000,00

Rangka, Stepper Motor, Driver Motor, Baut Mur
4 Manipulator Arm Rp45.000.000,00

Intel NUC Core i7, 4G Router, Keyboard, Mouse,
5  Processing and Interface Tablet Rp27.500.000,00

Baterai LiFePO4, DC-DC Converter, Kabel, Skun,

Rp296.600.000,00




DAMPAK RISET/PROJECT

Salah satu dampak finansial yang diterima perusahaan adalah menurunnya biaya Dengan asumsi biaya UGV full scale 3 kali harga prototipe, perusahaan akan

operasional dengan signifikan. Berikut simulasinya: ROI setelah:

Rp296.600.000,00 * 3/ Rp195.660.000 = 1,5 tahun

Personil pengangkutan yang ada sebanyak 5 orang, termasuk pengangkut, supir dan kernet.

Asumsi upah yang diberikan adalah UMR Kalimantan Tengah: Dampak non-financial

Rp3.261.616 * 5 orang * 12 bulan * 3 tim = Rp586.980.000 beban operasional per tahun.
1. Munculnya strategi baru pengelolaan pengangkutan kelapa sawit

Menggunakan UGV: 2. Efektivitas sumber daya manusia agar bisa ditempatkan di bagian

 Degradasi baterai yang lebih membutuhkan kerja kreatif

Rp100.000.000 / 3 tahun = Rp33.333.333 per tahun

« Biaya service per 3 bulan -.II

3. Dihasilkannya inovasi pengendalian kendaraan darat nirawak

buatan dalam negeri

Rp10.000.000 * 12 bulan / 3 bulan = Rp40.000.000 per tahun 4. Gerbang menuju pengembangan dan inovasi yang lebih advanced
* Total Rp73.333.333 per tahun
\\.
berarti penghematan Rp122.326.667 atau sebesar paling kecil 87,5% (.®
] W
EL
| | | | _ _ VY $
Sistem autonomous akan bekerja secara kontiyu meski pada waktu hujan dan tidak perlu @? 53
istirahat. 9 |
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