
 

 

 

 

 

PERANCANGAN AUTOMATED GUIDED VEHICLE 

MENGGUNAKAN PENGGERAK MOTOR DC DAN 

MOTOR SERVO BERBASIS RASPBERRY PI 4  

 

LAPORAN TUGAS AKHIR 
 

 

 

 

 

 

Oleh : 

 

YOSIA YOVIE CHRISTIAN WIBOWO 

18.F1.0018 

 
 

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRO 

FAKULTAS TEKNIK 

UNIVERSITAS KATOLIK SOEGIJAPRANATA 

SEMARANG 

2022 



ii 

 

 

 

 

 

 
 



iii 

 

 

 

 



iv 

 

 

 

 



v 

 

 

 

KATA PENGANTAR 

 

Pertama tama penulis menghaturkan puji dan syukur kepada Tuhan yang 

Maha Esa, sehingga penulis dapat menyelesaikan skripsi ini dengan baik dan lancar. 

Skripsi yang berjudul PERANCANGAN AUTOMATED GUIDED VEHICLE 

MENGGUNAKAN PENGGERAK MOTOR DC DAN MOTOR 

SERVO BERBASIS RASPBERRY PI 4 ini disusun untuk memenuhi persyaratan 

kurikulum sarjana strata-1 (S-1) pada Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik, 

Universitas Katolik Soegijapranata Semarang. 

Penulis memberi ucapan terima kasih yang sebesar-besarnya atas bantuan 

yang diberikan, baik bantuan secara langsung maupun bantuan secara tidak 

langsung selama proses penyusunan tugas akhir ini. Terkhusus kepada : 

1. Tuhan yang Maha Esa atas berkat dan rahmat-NYA yang diberikan kepada 

penulis sehingga penulis diberikan kelancaran dalam proses pelaksanaan dan 

penyusunan laporan tugas akhir. 

2. Orang tua yang tidak kenal lelah memberikan semangat dan dukungan secara 

moril maupun materil kepada penulis. 

3. Bapak Prof. Dr. Slamet Riyadi, M.T., selaku Dekan Fakultas Teknik Universitas 

Katolik Soegijapranata yang telah memberikan semangat dan memberikan 

dukungan kepada penulis. 

4. Bapak Dr. Leonardus Heru Pratomo, M.T. selaku Ketua Program Studi Teknik 

Elektro yang telah menyediakan fasilitas untuk penggunaan laboratorium yang 

digunakan untuk menyelesaikan tugas akhir penulis. 



vi 

 

 

 

 

5. Bapak Arifin Wibisono, S.T., M.T., selaku selaku Sekretaris Program Studi 

TeknikElektro yang telah memberikan dukungan untuk menyelesaikan tugas 

akhir penulis. 

6. Bapak Dr. F. Budi Setiawan, S.T., M.T., selaku dosen pembimbing tugas akhir 

yang telah bersedia membimbing dari awal hingga akhir dalam pelaksanaan 

tugas akhir penulis. 

7. Ibu Retno selaku Tata Usaha yang telah membantu administrasi dan informasi 

yang diperlukan saat masa perkuliahan. 

8. Seluruh Dosen dan Karyawan Program Studi Teknik Elektro Fakultas Teknik 

Universitas Katolik Soegijapranata. 

9. Rekan-rekan satu kelompok yang telah membantu dalam menyelesaikan tugas 

akhir. 

10. Seluruh teman-teman Program Studi Teknik Elektro Universitas Katolik 

Soegijapranata. 

 
 

Semarang, 13 Juli 2022 

 

 

 

 

 
Yosia Yovie Christian Wibowo



vii 

 

 

 

ABSTRAK 

 

Pengaruh dari revolusi industri 4.0 menghasilkan perubahan yang sangat 

signifikan. Perusahaan-perusahaan banyak bersaing menghasilkan robot-robot yang 

memudahkan pekerjaan manusia, dilihat dari segi tenaga maupun waktu pada                                          

proses produksi barang. Robot yang sedang dikembangkan salah satunya AGV 

(Automated Guided Vehicle) yang merupakan kendaraan dengan kendali otomatis. 

AGV memiliki akurasi tinggi, perawatan mudah, dan memiliki operasi waktu yang 

panjang. Pada penelitian ini membahas desain dan implementasi AGV 

menggunakan 2 motor. Motor depan menggunakan motor servo digunakan untuk 

steering belok kanan dan belok kiri sedangkan motor belakang berupa motor DC 

digunakan untuk mengatur kecepatan AGV. Sistem pergerakan AGV dikontrol 

dengan computer vision. Permasalahan AGV yang dijumpai adalah jarak 

pembacaan kamera yang dekat sehingga untuk pembacaan terjadi kendala. Hal ini 

dapat diselesaikan dengan kamera yang terhubung raspberry pi mampu menangkap 

tulisan maupun gambar dengan jarak 100 cm. Penggunaan computer vision 

membuat robot AGV mudah melakukan pergerakan. Dalam penelitian ini akurasi 

pergerakan robot AGV terhadap pola lintasan memiliki selisih sudut rata-rata 3,09°. 

Dengan selisih sudut tersebut menandakan error kecil sehingga AGV dapat 

beroperasi secara optimal. Pada aplikasi lapangan, AGV ini dimanfaatkan pada 

industri manufaktur untuk memindahkan barang. Oleh karena itu, penggunaan 

AGV sangat dibutuhkan karena memiliki akurasi tinggi dan error kecil. 

 

Kata Kunci : robot, AGV, sistem pergerakan, computer vision, raspberry pi 
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