
 

LAPORAN TUGAS AKHIR 

 
 

PENGENALAN TANDA ARAH UNTUK NAVIGASI 

AUTOMATIC GUIDED VEHICLE  

BERBASIS RASPBERRY PI  

 

 
 

 

 

Oleh : 

RACHMAT HIDAYAT 

 18.F1.0016 

 

 

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRO 

FAKULTAS TEKNIK 

UNIVERSITAS KATOLIK SOEGIJAPRANATA 

 SEMARANG 

 

2022 

 



 

ii  

LAPORAN TUGAS AKHIR 

PENGENALAN TANDA ARAH UNTUK NAVIGASI 

AUTOMATIC GUIDED VEHICLE  

BERBASIS RASPBERRY PI  

 

Diajukan dalam Rangka Memenuhi 

Salah Satu Syarat Memperoleh 

Gelar S1 Teknik Elektro 
 

 

Oleh : 

RACHMAT HIDAYAT 

 18.F1.0016 

 

 

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRO 

FAKULTAS TEKNIK 

UNIVERSITAS KATOLIK SOEGIJAPRANATA 

 SEMARANG 

2022 



 

iii  

PERNYATAAN KEASLIAN LAPORAN TUGAS AKHIR 

 

HALAMAN PENGESAHAN  



 

iv  

  



 

v  

HALAMAN PERNYATAAN PUBLIKASI KARYA ILMIAH 

UNTUK KEPENTINGAN AKADEMIS 

 

Menyetujui untuk memberikan kepada Universitas Katolik Soegijapranata 

Semarang Hak Bebas Royalti Nonekslusif atas karya ilmiah yang berjudul 

“PENGENALAN TANDA ARAH UNTUK NAVIGASI AUTOMATIC GUIDED 

VEHICLE BERBASIS RASPBERRY PI”. Dengan Hak Bebas Royalti Nonekslusif ini 

Universitas Katolik Soegijapranata berhak menyimpan, mengalihkan media/formatkan, 

mengelola dalam bentuk pangkalan data (database), merawat, dan mempublikasikan tugas 

akhir ini selama tetap mencantumkan nama saya sebagai penulis / pencipta dan sebagai 

pemilik hak cipta. 

 

Demikian pernyataan ini saya buat dengan sebenarnya 

 

Semarang, 21 Oktober 2022 

Yang menyatakan, 

 

 

 

 

Rachmat Hidayat 

 

Yang bertanda tangan dibawah ini: 

Nama     : Rachmat Hidayat 

Program Studi    : Teknik Elektro  

Fakultas    : Teknik 

Jenis Karya     : Laporan Tugas Akhir 



 

vi  

 

ABSTRAK 

 
Perkembangan zaman modern di sektor teknologi robotika dan mekanisasi telah 

meningkat sangat signifikan dalam beberapa dekade ini, karena mempunyai nilai efisiensi 

yang tinggi dari aspek waktu dan tenaga. AGV adalah alat transportasi yang dikendalikan 

secara mekanis dan otomatis, yang berfungsi sebagai efisiensi tenaga kerja di berbagai 

macam perusahaan, dengan memerlukan sebuah sistem navigasi agar berpindah maupun 

bergerak ke arah tertentu dan lokasi yang telah diprogram. Salah satu metode navigasi lama 

di AGV adalah sebuah sensor mengikuti pola garis pada objek yang terdeteksi yaitu garis 

pada lantai. metode tersebut kurang efektif karena lambat laun objek pola garis yang 

terdeteksi akan menghilang dan tidak dapat terdeteksi kembali oleh sensor kamera karena 

efek dari gaya gesek dari roda AGV. Oleh sebab itu maka, diperlukan sebuah peningkatan 

metode navigasi AGV agar dapat menjadi sebuah inovasi yang berkelanjutan. Metode 

navigasi ini menggunakan empat objek gambar yang diposisikan pada area yang dilintasi 

robot AGV. Selanjutnya, pola objek gambar yang sudah terdeteksi diproses dengan 

perangkat mini komputer Raspberry Pi 4 Model B yang dirancang sebuah program. Hasil 

pengujian membuktikan bahwa metode ini mampu mendeteksi objek gambar yang berada 

di area yang terjangkau kamera dan berhasil menampilkan keluaran dari objek gambar 

tersebut, tingkat keakuratan keberhasilan pengenalan objek sebesar 80% dipengaruhi 

dengan parameter jarak 10cm – 95cm dan beberapa percobaan, untuk menganalisa 

kecepatan putaran roda depan dan belakang AGV, penelitian ini menggunakan osiloskop 

dan tachometer sebagai alat pengukur kecepatan. 

 

Kata kunci: Robotika, Mekanisasi, AGV, Kamera, Computer Vision, Raspberry Pi  
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