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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

AGYV sangat dibutuhkan karena memiliki akurasi tinggi dan error kecil.

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

vii



DAFTAR ISI

HALAMAN JUDUL.....ooiiiiii s i
PERNYATAAN KEASLIAN LAPORAN TUGAS AKHIR (SKRIPSI) .............. I
HALAMAN PENGESAHAN ... i

HALAMAN PERNYATAAN PUBLIKASI KARYA ILMIAH UNTUK

KEPENTINGAN AKADEMIS ... ..o i iv
KATA PENGANTAR. ....cooiiiiitie et iiee s doneasssssssssse s sses s taeessassesseeesnsesesnseesssnesans \
ABSTRAR S el N o vl i Yo, A N vii
DAFTARNS | s i ol ... 0l . N P L B N viil
DAFTAR GAMBAR ........... [  GEEE S N L 0 N T Xi
DARIAR-FABEL .............S0 EEEGS NSl .. .......... % Y. S Xiil
BAB | PENNDAHULASEER . Y ) i, . e B 1
158 Lathr Belaim 0\ TR L L 1
1.2 RerumUSarE eI .. T e 2
1.3. Pepbalighn Masalghrm,, Tomt e ol sageevereeee B e 2
1.4. Juljuall dam Vgl St L gl 2
1.5. Matogologi Péenelitian k... & . £ X% e 3
1.6. SisBmMatIka-PeMULISaN. .. ..otv. ... ..ol i B e eeeeeeenne e eeeeenens 4
BAB 11 DASAR TEORI ..o 5
2.1. Pendanuluan ... 5
2.2. COMPULET VISION ...ttt 5
2.3. OPEN CV e 6
2.4. Bahasa Pemrograman PYthon...........ccocviiiiiiien e, 7

viii



2.5.

2.6.

2.7.

2.8.

2.9.

2.10.

2.11.

BAB Il

3.1.

3,21

3.3.

3.4.

3.5.

3.6.

3.7.

3.8.

3.9.

3.10.

BAB IV

4.1.

4.2.

4.3.

4.4.

Raspberry Pi 4 Model B ..o, 8

AGV (Automated Guided VEhiCle)........ccoocvririiiiiiiiice e, 9
IMOTOT SEIVO.....oiiiiiiiiiiieeec e 10
MOTOT DIC ..o 11
Driver Motor L298N ........coiiiiieieiieiiesieseee e 12
Baterai Lithium POIYMET .....cc.ooiiiiiii i 13
Modul Step DOWN XI2001..........cccoiiiiiriiire i 13
PERANCANGAN ALAT ..ottt 14
Pendahlplians..... ./ iammmie . ... .. . A L LB N 14
ResallfaD........ (L AEEEEEUEREER Y L ... 5 R N e 14
Wiging Diagramt: . Sul o e LT 16
BlIgk Diagranidiferja AGV- ... S L 0L DL 17
Prages KiEIEENG Vo, Lévmmr. BN\ L L 17
BB e e SN T STEUNE A7 SN 19
Pembahasan AGV Bergerak ke Depan .....ccc..cccccoevviveieieeincciene, 20
Pembahasan AGV Berbelok ke Kiri ..o 21
Pembahasan AGV Berbelok ke Kanan ..., 22
WIS e Ty 11 iy STy ST oo R 23
HASIL DAN PEMBAHASAN .....cooiiiiiiieee e 27
PendanulUaN ... 27
Prototype AlAL.........ccoiiiiiiieee e 27
PrOGIAM ... 28
Hasil Pengukuran Kestabilan AGV Terhadap Kecepatan.................. 36



4.5. Hasil Pengukuran Selisih Sudut antara AGV dengan Pola Lintasan .37
4.6 HaSH PENQUJIAN ..o 38
BAB V PENUTUP ... 41
5.1 KESIMPUIAN. ...t 41
5.2. SATAN ... 41
DAFTAR PUSTAKA ittt sttt ettt beesnee s 42
LAMPIRANG® . Jf o b ih e e 47



Gambar 2.1

Gambar 2.2

Gambar 2.3

Gambar 2.4

Gambar 2.5

Gambar 2.6

Gambar 2.7

Gambar 2.8

Gambar 2.9

Gambar 2.10

Gambar 2.11

Gambar 3.1

Gambar 3.2

Gambar 3.3

Gambar 3.4

Gambar 3.5

Gambar 3.6

Gambar 3.7

Gambar 3.8

Gambar 3.9

Gambar 3.10

Gambar 3.11

DAFTAR GAMBAR

Contoh Implementasi Computer ViSION .........cccceevreneninieniennennn. 6
LOGO OPENCV ... 6
LOQO PYEhON ... 7
Modul Raspberry Pi4d Model B ..........cccooviiiiiiiieieeec e, 8
Blok Diagram dari Raspberry pi........ccccccceeveviveviiic i, 9
Contoh AGV pada INAUSET .....cocvveeeiieiieieiee e 10
(Y ol el [S] gV o \Y; (@101 =" = 0 s W Ny R 11
Skematik Motor Driver L298N..........ccooiiieneiiieiieiiecncieeee, 12
Port L298N Dual Half-Bridge................ccoceieeiieiiiie e iiaae e 12
Paterai Lipo Cimee: .. Nl .............. A8 .. LA 13
Modul Step Down XI2001 ...ttt s 13
Desain 3D AGV Tampak Samping.........ccccceevevveveeieieeiisieennn 14
Desain 3D AGV Tampak Depan...............icveeveeeeiee i cesie e 15
Desain 3D AGY TampaK Atas.........ccccciiveieiriieereieitee e e 15
WHING DIt T e, o T L g S 16
Blok Diagram Kinerja AGV.........ccccvoveieeiiiiieiee e 17
Flowchart Proses Kinerja AGV .......ccocciieeineneieieseeeiesenns 18
POIA LINEASAN ...t 19
AGV Bergerak K& Depan .........ccccvevveiiiieiieiie i 20
AGV Berbelok ke Kir ... 21
AGV Berbelok ke Kanan ..o, 22
Model Kinematik RODOt AGV ........ccoooviiiiiiiiiieee 23

Xi



Gambar 4.1

Gambar 4.2

Gambar 4.3

Gambar 4.4

Gambar 4.5

Gambar 4.6

Gambar 4.7

Hardware AGV ..o 27
AGYV Belok Kanan dengan Duty Cycle 31%...........cccccevvvenennen. 38
AGV Belok Kiri dengan Duty Cycle 50%..........c.ccoovvviviiennnns 38
PWM pada Motor DC dengan Duty cycle 49.2%....................... 39
AGV dengan Kecepatan Sedang 539.5 RPM...........cccccoevrvinenee. 39
PWM pada Motor DC dengan Duty Cycle 99.6%...........c.......... 40
AGV dengan Kecepatan Cepat 889.7 RPM..........ccccceevvviveiennn, 40

xii



Tabel 1.

Tabel 2.

DAFTAR TABEL

Tabel Kestabilan AGV Terhadap Kecepatan

Tabel Selisih Sudut antara AGV dengan Pola Lintasan .....................

Xiii




