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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1. Latar Belakang 
 

Dalam sistem pengiriman otomatis [1], Automatic Guided Vehicle (AGV) adalah 

bagian yang sangat penting, karena itu adalah jenis kendaraan pengiriman yang dapat 

mengarahkan dirinya sendiri dengan mengikuti program dan rute pemandu untuk 

melakukan gerakan seperti bergerak maju, berhenti dan berbelok sebagai serta berhenti di 

stasiun kerja yang diprogram dan memuat, membongkar barang [2]. Kendaraan Berpanduan 

Otomatis dapat diklasifikasikan menjadi dua kategori. AGV dengan guide path dilengkapi 

dengan pemancar receiver infra merah reflektif untuk melacak guide path, dan yang kedua 

tanpa guide path digerakkan oleh remote control gelombang radio [3]. Automatic Guided 

Vehicle (AGV) dapat memanfaatkan penanda atau pola di lantai untuk menavigasi dirinya 

sendiri di lingkungan tertentu [4], alat ini juga dapat menggunakan pemanfaatan penglihatan 

dengan menggunakan sebuah magnet, atau laser untuk metode navigasi tergantung pada 

aplikasinya.  Yang sering dimanfaatkan dalam aplikasi bidang industri untuk memindahkan 

bahan atau barang menuju satu tempat ke tempat yang lain di fasilitas manufaktur atau 

gudang [5]. Automatic Guided Vehicle (AGV) dapat membantu meningkatkan produktivitas 

dan mengurangi biaya dengan memfasilitasi otomatisasi pabrik atau gudang. Kendaraan 

Berpemandu Otomatis memiliki beragam aplikasi yang sebagian besar digunakan untuk 

mengangkut berbagai jenis material termasuk palet, gulungan, rak, gerobak, dan kontainer 

[6]. Industri membuat peningkatan penggunaan robotika untuk transportasi dan pemrosesan 

material [7]. Sistem robotik ini menggunakan banyak teknologi penginderaan inovatif dan 

teknik kontrol untuk meningkatkan keserbagunaannya, sistem transportasi ini bergantung 

pada akurasi dan pengulangan dari Automatic Guided Vehicle (AGV) yang digunakan untuk 

memindahkan material dan peralatan di sekitar ruang kerja, kunci untuk mendapatkan 
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akurasi yang diinginkan adalah kalibrasi AGV yang tepat dan terstruktur, berbagai 

pendekatan yang berbeda untuk navigasi AGV dibahas dalam literatur. Pendekatan navigasi 

dapat dipisahkan menjadi dua kategori besar, yang melakukan perhitungan secara manual 

dan yang mengandalkan referensi pemosisian eksternal, perhitungan manual sebagian besar 

bergantung pada estimasi akurat dari jarak dan arah perjalanan AGV [8]. 

Kalibrasi AGV yang buruk dan tidak sesuai aturan dapat menyebabkan kesalahan 

pemosisian yang serius, kesalahan kecil pada kemudi yang diperintahkan dan jarak yang 

diukur terakumulasi untuk menghasilkan kesalahan pemosisian yang besar dan tidak presisi 

[9]. Untuk AGV yang mengandalkan sumber daya pengaturan kendali navigasi eksternal, 

kemampuan untuk mengarahkan servo secara akurat ke lokasi yang diinginkan dapat 

dipengaruhi oleh kualitas kalibrasi kendaraan, di dalam penelitian ini mempresentasikan 

algoritma  computer vision, algoritma computer vision ini dapat dikatakan sebagai model 

matematika untuk pengolahan citra [10], ini lebih umum di bidang kecerdasan buatan dan 

memiliki keunggulan teknis yang kuat, oleh karena itu pada intinya memperoleh informasi 

dari gambar atau data. Bagi manusia, menghadapi gambar yang berbeda dapat langsung 

dianalisis menurut pemahaman mereka sendiri, tetapi menggunakan komputer untuk 

analisis gambar akan menghasilkan lebih banyak metode interpretasi, yang secara 

keseluruhan lebih rumit. Oleh karena itu, peneliti memilih menggunakan tipe data citra 

untuk analisis objek. Gambar diinterpretasikan melalui model probabilitas fisik, dan 

akhirnya algoritma visi komputer terbentuk. Dalam proses penerapan metode ini, ia dapat 

secara fleksibel mengidentifikasi gambar secara akurat, dengan memanfaatkan empat buah 

gambar untuk navigasinya, sehingga metode ini dapat meningkatkan identifikasi akurasi 

yang diperoleh jika dibandingkan dengan beberapa metode penelitian lain ataupun 

sebelumnya.  
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1.2. Perumusan Masalah 

Berdasarkan uraian dari latar belakang dapat dirumuskan masalah yang akan 

dibahas adalah sebagai berikut :  

a. Bagaimana bentuk desain Automatic Guided Vehicle (AGV) ? 

b. Bagaimana cara mendeteksi objek pengenalan arah panah untuk navigasinya ? 

c. Bagaimana hasil alat Automatic Guided Vehicle (AGV) yang sudah dibuat ? 

d. Bagaimana cara mengukur kecepatan Automatic Guided Vehicle (AGV). 

1.3. Batasan Masalah 

Pada tugas akhir ini hanya akan dibahas tentang perancangan AGV dengan metode 

object identification, perancangan model 3D AGV menggunakan software SketchUp, 

mikrokontroller Raspberry Pi 4 model B untuk otak dari AGV dan pemrograman melalui 

perangkat lunak OpenCV  menggunakan bahasa C.  

1.4. Tujuan dan Manfaat 

 
Pada laporan Tugas Akhir yang dibuat oleh penulis. Terdapat beberapa tujuan yang 

ingin dicapai. Tujuan pertama adalah untuk memenuhi syarat kelulusan mata kuliah Tugas 

Akhir sebagai persyaratan untuk menyelesaikan program sarjana Teknik Elektro 

Universitas Katolik Soegijapranata sebagai bagian dari sebuah tanggung jawab mahasiswa, 

hasil penelitian yang telah dibuat ini menjadi sebuah sarana untuk melakukan implementasi 

dari AGV dan membuktikan hasil dari identifikasi objeknya. Penelitian ini menjadi 

partisipasi mahasiswa dan juga sebagai referensi untuk para pembaca dalam 

mengembangkan sebuah teknologi yang berbasis pada dunia otomatisasi dan artificial 

intelligence, secara tidak langsung penelitian ini menjadi suatu bagian kontribusi dalam 

bidang keilmuan terhadap negara sehingga dapat memajukan standar dunia akademik 

Indonesia pada taraf internasional. 
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1.5. Metodologi Penelitian 

Dalam penelitian ini menggunakan metode waterfall untuk menghasilkan   prototipe 

AGV. Metode tersebut antara lain yaitu: 

a. Kajian Pustaka 

 

Pada tahap pertama dilakukan pengumpulan informasi sebagai data dan referensi 

yang berkaitan pada implementasi computer vision pada AGV untuk dipelajari. 

b. Simulasi dan Desain 

 

Pada tahap kedua mengumpulkan informasi teoritis dimana dilakukan simulasi 

pengenalan arah panah sebagai navigasi AGV sebagai dasar teori dengan implementasi 

hasil prototipe AGV. 

c. Pembuatan dan Pengujian Hardware dan Software 

 

Tahap ketiga dilakukan pengujian dan penerapan computer vision untuk navigasi 

pada AGV. Pada tahap ini dimulai dari perancangan AGV untuk memastikan hardware 

alat dibuat dengan baik. Lalu dilanjutkan dengan melakukan sinkronisasi antara hardware 

alat dengan sensor kamera, dan sistem diubah menjadi navigasi otomatis dimana putaran 

roda dan arah putar servo keluaran dikendalikan hasilnya. 

d. Analisa hasil Alat Hardware dan Simulasi Software 

 

Tahap keempat melakukan Analisa perbandingan hasil antara Hardware alat dan 

simulasi. Hasil yang didapatkan menentukan apakah sesuai dengan teori dan simulasi. 

e. Penyusunan Laporan 

 

Pada tahap ini, hasil data disajikan, ditampilkan, dan dianalisa navigasi AGV 

dengan mengenali pola arah panah dengan topologi yang disajikan.  

1.6. Sistematika Penulisan 

Format sistematika penulisan yang diperlukan dalam pembuatan laporan ini yaitu : 
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BAB I  PENDAHULUAN 

 

Pada bab ini akan dijelaskan mengenai latar belakang, rumusan masalah, 

pembatasan masalah, tujuan dan manfaat, metodologi penelitian yang digunakan, dan 

sistematika penulisan dari laporan tugas akhir. 

BAB II DASAR TEORI 

 

Pada bab ini akan dijelaskan dasar teori dari Bab ini memuat dasar-dasar teori         dari 

Computer Vision, Open CV, Bahasa Pemrograman Python, Raspberry Pi 4 Model B, 

AGV, Motor Servo, Motor DC, Driver Motor L298N Dual Half-Bridge, Baterai Lithium 

Polymer, Modul Step Down xl2001. 

BAB III PERANCANGAN ALAT 

 

Pada bab ini akan dijelaskan Desain 3D AGV, Wiring Diagram, Blok Diagram 

Kinerja AGV, Proses Kinerja AGV, Pola Arah panah, dan Pergerakan AGV. 

BAB IV HASIL PENGUJIAN DAN ANALISA 

 

Pada bab ini akan dijelaskan hasil hasil prototype robot AGV, program, dan 

pengujian alat yang dilakukan untuk penelitian pergerakan AGV. Kemudian akan 

dipaparkan mengenai sudut pergerakan AGV terhadap pola lintasan serta pola arah 

panah sebagai navigasinya. 

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN 

 

Pada bab ini akan dijelaskan kesimpulan dan saran setelah penelitian robot AGV 

dilakukan.


