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ABSTRAK 

 Cargo adalah muatan barang yang diangkut dengan 

menggunakan berbagai moda transportasi, baik laut, darat, maupun 

udara. Layanan khusus angkutan barang dengan pesawat udara disebut 

sebagai cargo service. Perkembangan teknologi otomasi di industri 

sangat membutuhkan robot untuk membantu memenuhi kebutuhan 

dengan cepat. Maka dari itu dikembangkanlah robot pengantar barang 

cargo pesawat. Robot ini dilengkapi dengan pembacaan barcode dan juga 

sistem fuzzy untuk mengatur kecepatan robot terhadap objek di depannya. 

Input fuzzy dirancang dengan dua masukan yaitu jarak dan set point. 

Pembacaan barcode dan input fuzzy akan di proses oleh NI MyRIO 1900 

dengan menggunakan program LabVIEW. Berdasarkan hasil percobaan 

robot ini sudah bisa bekerja dengan baik dalam proses pengantaran 

barang ke tiap ruangan dengan input pembacaan barcode yang diberikan.  

 

 

Kata Kunci – Cargo, LabVIEW, Fuzzy, Kamera, Barcode. 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

AIRCRAFT CARGO INTRODUCTION ROBOT 

PROTOTYPE WITH BARCODE READER METHOD 

USING LABVIEW MYRIO FPGA EQUIPPED WITH 

FUZZY 

Maura Viana Sasmita, I Komang Somawirata, Aryuanto Soetedjo  
mauraviana48@gmail.com 

ABSTRACT 

Cargo is a cargo of goods transported using various modes of 

transportation, either by sea, land, or air. Special services for the carriage 

of goods by aircraft are referred to as cargo services. The development 

of automation technology in the industrial world is in dire need of robots 

to help meet needs quickly. Therefore, an aircraft delivery robot was 

developed. This robot is equipped with barcode reading and also a fuzzy 

system to adjust the speed of the robot to the desired object. Fuzzy input 

is designed with two inputs, namely distance and set point. Barcode 

reading and fuzzy input will be processed by NI MyRIO 1900 using the 

LabVIEW program. Based on experiments, this robot has been able to 

work well in the process of sending goods to each room with the barcode 

reading input provided.  
 

Keywords — Cargo, LabVIEW, Fuzzy, Camera, Barcode. 
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