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BAB IV 

HASIL DAN PEMBAHASAN 
 

4.1. Pendahuluan 

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

pengujian alat yang dilakukan. Uji hasil dan pembahasan ini akan menyajikan hasil 

prototype Alat, Program yang digunakan, deteksi keberhasilan objek dan pengukuran 

kecepatan putaran roda. 

 
4.2. Prototype Alat 

 
Dalam penelitian ini, menghasilkan bentuk hardware yang digunakan untuk Tugas 

Akhir. Hasil hardware ini sesuai dengan perancangan alat pada Bab III. Gambar 4.1 

menunjukkan hardware dari AGV. 

 

Gambar 4. 1 Hardware AGV 
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4.3. Program 

 
Berikut ini merupakan pembahasan program untuk sistem pergerakan AGV saat 

berpindah tempat.  

 

Program diatas ini adalah program memanggil library dan program setting motor untuk 

pergerakan motor dan servo. 

 

Program diatas program inisialiasi untuk pengaturan kamera yang digunakan untuk 

input dari AGV 

 

Program ini adalah definisi dari findtrafficsign yang didalamya berisikan dari prosesing 

pengolahan pembacaan arah marka yang sudah ditentukan. 
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Program dibawah ini adalah instruksi untuk pergerakaan dari AGV ini yang berisikan 

program motor DC dan Motor Servo . 
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Program definisi identifyTrafficSign ini adalah penggunaan metode ROI untuk 

pembacaan arah panah . 
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4.4. Uji coba Pembacaan Marka Arah Panah 

 

Pada uji coba ini dilakukan secara langsung dengan menggunakan robot AGV 

menggunakan Raspberry kamera berikut adalah hasil pembacaan dari arah panah 

menggunakan metode Region Of Interest (ROI) . 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4. 2 Deteksi Arah Panah menggunakan ROI 

 

Pada gambar 4.2 diatas adalah hasil dari deteksi arah panah menggunakan metode ROI 

dimana pada pembacaan arah panah ini hasil keluaran yang dihasilkan akan langsung 

ditampilkan pada layar monitor. Hasil pada layar monitor dan hasil tangkapan langsung 

kamera ada 4 macam yaitu Move Straight untuk memerintahkan AGV bergerak maju, 

Turn Back untuk memerintahkan AGV manuver putar balik, Turn Left untuk 

memerintahkan AGV belok kiri , Turn Right untuk memerintahkan AGV belok kanan. 

Setelah pembacaan marka arah ini berhasil maka akan terintegrasi dengan motor pada 

AGV untuk langsung beraksi sesuai dengan arah panah yang dideteksi. 
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4.5. Uji coba Pergerakan motor AGV  

 

Uji coba pergerakan AGV ini dengan mengubah siklus kerja pada motor pada 65% 

dan 85% uji coba kecepatan rotasi AGV ini dilakukan dengan menggunakan tachometer 

dan osciloscope untuk mengeluarkan hasil yang akurat terlihat pada gambar 4.3 dibawah ini 

uji coba kecepatan pada siklus kerja 65% menghasilkan kecepatan rotasi 233.4 Rpm dan uji 

coba pada siklus kerja 85% menghasilkan kecepatan rotasi 334.5 Rpm. 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4. 3 Uji Coba Rotasi/pergerakan Motor 

 

 

 

4.6. Uji coba Pergerakan motor AGV  

Tabel 1. Jarak Deteksi Objek 

No. Jarak 
Percobaan ke- 

1 2 3 

1 10 cm Berhasil Berhasil Berhasil 

2 25 cm Berhasil Berhasil Berhasil 

3 65 cm Berhasil Berhasil Berhasil 

4 70 cm Berhasil Berhasil Berhasil 

5 75 cm Berhasil Berhasil 
Tidak 

Berhasil 

6 80 cm Berhasil Berhasil 
Tidak 

Berhasil 

7 85 cm Berhasil Berhasil 
Tidak 

Berhasil 

8 90 cm Berhasil 
Tidak 

Berhasil 

Tidak 

Berhasil 

9 95 cm Berhasil 
Tidak 

Berhasil 

Tidak 

Berhasil 
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Tabel 2. Uji Coba Kecepatan Motor 

No. 

PWM  Kondisi 

Kecepatan 

AGV 

duty cycle 

(%) 

1 25 Lambat 

2 35 Sedang 

3 60 Sedang 

4 85 Cepat 

5 95 Cepat 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


