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ABSTRAK 

SHIFNI MAFAZA. Analisis Penerapan Autonomous Mobile Robot dalam 

Menurunkan Beban Kerja Operator Menggunakan Metode NASA-TLX pada PT 

XYZ. Dibimbing oleh DERRY DARDANELLA.  

PT XYZ merupakan perusahaan otomotif yang tentunya membutuhkan 

sistem kerja yang efisien, cepat, dan teliti untuk mendukung kelancaran alur proses 

produksi. Kondisi ini menyebabkan tingginya tingkat kelelahan kerja dan 

berpengaruh terhadap penurunan kinerja operator. Penelitian ini dilakukan untuk 

menganalisis tingkat beban kerja operator pada proses material handling inbound 

yang dilakukan secara manual, serta mengevaluasi penerapan Autonomous Mobile 

Robot (AMR) dengan metode NASA Task Load Index (NASA-TLX). Hasil 

penelitian pada tingkat beban kerja saat kondisi awal berada pada kategori tinggi 

hingga sangat tinggi, sedangkan setelah dilakukan penerapan Autonomous Mobile 

Robot (AMR) terjadi penurunan yang signifikan yaitu berada pada kategori rendah 

hingga sangat rendah. Dengan demikian, penerapan Autonomous Mobile Robot 

(AMR) ini efektif untuk meningkatkan efisiensi proses material handling sehingga 

dapat mendukung pencapaian target produksi perusahaan.  

Kata kunci: Autonomous Mobile Robot (AMR), Beban Kerja, Material handling, 

NASA-TLX. 

ABSTRACT 

SHIFNI MAFAZA. Analysis of the Implementation of Autonomous Mobile Robots 

in Reducing Operator Workload Using the NASA-TLX Method at PT XYZ. 

Supervised by DERRY DARDANELLA.  

PT XYZ is an automotive company requiring an efficient, precise, and high-

speed work system to support its production processes. However, the manual 

inbound material handling process has led to excessive operator workload, resulting 

in increased fatigue and decreased performance. This study aims to analyze operator 

workload levels in the manual material handling process and evaluate the 

implementation of Autonomous Mobile Robots (AMR) using the NASA Task Load 

Index (NASA-TLX) method. The results show that operator workload under 

manual conditions falls into the high to very high categories, while after AMR 

implementation, workload levels decreased significantly to the low to very low 

categories. Thus, the implementation of AMR effectively improves material 

handling efficiency and supports the achievement of the company's production 

targets.  

Keywords: Autonomous Mobile Robot (AMR), Material handling, NASA-TLX, 

Workload. 

 

 



 

 

 

  

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

© Hak Cipta milik IPB, tahun 2026 

Hak Cipta dilindungi Undang-Undang 

Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa 

mencantumkan atau menyebutkan sumbernya. Pengutipan hanya untuk 

kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penyusunan laporan, 

penulisan kritik, atau tinjauan suatu masalah, dan pengutipan tersebut tidak 

merugikan kepentingan IPB.  

Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya 

tulis ini dalam bentuk apa pun tanpa izin IPB. 



 

 

 

 

ANALISIS PENERAPAN AUTONOMOUS MOBILE ROBOT DALAM 

MENURUNKAN BEBAN KERJA OPERATOR MENGGUNAKAN 

METODE NASA-TLX PADA PT XYZ  

 

 

 

 

 

 

 

 

SHIFNI MAFAZA 

 

 

 

 

 

 
 

Laporan Proyek Akhir  

sebagai salah satu syarat untuk memperoleh gelar  

Sarjana Terapan pada  

Program Studi Manajemen Industri 

 

 

 

 

  

 

 

 

MANAJEMEN INDUSTRI  

SEKOLAH VOKASI 

INSTITUT PERTANIAN BOGOR  

BOGOR 

2026  



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Penguji pada ujian Proyek Akhir: Suhendi Irawan, S.Tr. Log., M.Sc.



 

 



 

 

PRAKATA 

Puji dan syukur penulis panjatkan kepada Allah SWT atas segala rahmat dan 

karunia-Nya, sehingga penulis dapat menyelesaikan kegiatan penelitiannya laporan 

proyek akhir yang berjudul “Analisis penerapan Autonomous Mobile Robot dalam 

Menurunkan Beban Kerja Operator Menggunakan Metode NASA-TLX Pada PT 

XYZ” dengan baik dan lancar. Dalam proses penelitian untuk Laporan Akhir ini, 

penulis menyadari bahwa penelitian ini tidak akan tersusun tanpa bantuan dan 

bimbingan dari berbagai pihak. Oleh karena itu, penulis ingin menyampaikan rasa 

terima kasih yang mendalam kepada:  

1. Bapak Derry Dardanella S.T.P., M.Si. selaku dosen pembimbing yang telah 

memberikan segala arahan, masukan, dan bimbingan kepada penulis selama 

proses penulisan laporan proyek akhir. 

2. Ibu Annisa Kartinawati S.T.P., M.T. selaku Ketua Program Studi 

Manajemen Industri dan seluruh tim dosen Manajemen Industri.  

3. PT XYZ sebagai perusahaan yang menjadi tempat penelitian penulis, serta 

seluruh staff divisi material handling pada proses inbound yang telah 

mendukung dan memberikan arahan dan membantu mengumpulkan data 

dan pengambilan data yang diperlukan untuk laporan proyek akhir. 

4. Kedua orang tua penulis, yang telah memberikan segala jasa dengan penuh 

pengorbanan, kesabaran, dan ketulusan kasih sayang yang telah diberikan 

kepada penulis dari lahir hingga saat ini. Penulis menyadari, bahwa keadaan 

dan kebersamaan saat ini mungkin tidak sama seperti dulu. Namun dengan 

adanya perubahan keadaan dan kebersamaan tersebut, doa, dukungan, dan 

perhatian yang diberikan tetap menjadi kekuatan bagi penulis untuk dapat 

menyelesaikan penelitian laporan proyek akhir. Penulis berharap semoga 

segala kebaikan yang telah diberikan dapat terbalaskan di masa yang akan 

datang.  

5. Seluruh teman-teman Manajemen Industri Angkatan 59, yang tidak bisa 

disebutkan satu per satu yang telah memberikan dukungan, semangat serta 

membantu dalam proses penyusunan laporan proyek akhir. 

 Penulis menyadari bahwa penulisan laporan proyek akhir ini terdapat 

berbagai kekurangan, baik dari segi penulisan maupun isinya. Oleh karena itu, 

penulis mengharapkan adanya kritik serta saran yang akan menciptakan perbaikan 

sebagai bentuk penyempurnaan laporan proyek akhir di masa yang akan datang. 
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