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 untukTugas
Akhir. Hasil hardware ini sesuai dengan perancangan alat pada Bab Ill. 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.

import cv2

import numpy as np

from picamera.array import PiRGBArray

from picamera import PiCamera

import time

from imutils.perspective import four point transform

import RPi.GPIO as GPIO
from time import sleep
GPIO.setmode(GPIO.BCM)
GPIO0.setwarnings (False)
Ena,Inl,In2 =.22,17,27

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

pergerakan motor dan servo.

cameraResolution = (720, 480)

1N L1 | anG-gfap a Al L0 the ra
camera = PiCamera()

camera.resolution = cameraResolution

camera.framerate = 30

camera.brightness = 60

camera.rotation = 360

rawCapture = PiRGBArray(camera, size=cameraResolution)

tiﬁe.sleep(Z)

Program diatas program inisialiasi untuk pengaturan kamera yang digunakan untuk

input dari AGV

def findTrafficSign():

This function find blobs with blue color on the image.
After blobs were found it detects the largest square blob,
that must be the sign.

lower blue
upper blue

np.array([90,80,50])
np.array([110,255,255])

Program ini adalah definisi dari findtrafficsign yang didalamya berisikan dari prosesing

pengolahan pembacaan arah marka yang sudah ditentukan.
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46 camera.capture(rawCapture, use video port=True, format='bgr')
47
48 # At this poi 1
49 frame = rawCapture.array
50
51 frameArea = frame.shape[0]*frame.shape[1]
52
53 i ert col¢ e tTo H Lo
54 hsv = cv2.cvtColor(frame, cv2.COLOR BGR2HSV)
E5
56 # define kerr f othing
57 kernel = np.ones((3,3),np.uint8)
59 mask = cv2.inRange(hsv, lower blue, upper blue)
60 3 ) n gl oper 10N
mask = cv2.morphologyEx(mask, cv2.MORPH OPEN, kernel)
mask = cv2.morphologyEx(mask, cv2.MORPH CLOSE, kernel)
in the mask
cnts = cv2.findContours(mask.copy(), cv2.RETR_EXTERNAL, cv2.CHAIN APPROX_SIM
te r g to ( ct ription
detectedTrafficSign = None
# de iriable glkd"atiues during
largestArea = 0
largestRect = None
75 if len(cnts) > 0:
76 for cnt in cnts:
77 ; ctangle. Here, bounding W inim
iders the tion also. | 2. mit
) Box2D sttueture which.ec L ).d &
r-(xay), twidth eight), wangle (o
jraw this ke ey need 4 co1 tangle
is obtained cv2.boxPoin
rect = cv2.minAreaRect(cnt)
box = cv2.boxPoints(rect)
box = np.int0(box)
# count euclidian distance for each side of
sideOne = np.linalg.norm(box[0]-box[1])
sideTwo = np.linalg.norm(box[@]-box[3])
Ui il Fetangl
area = sideOne*sideTwo
LT he estl ‘;"“«"":\_ wit! Lk
if area > largestArea:
if area > largestArea:
largestArea = area
largestRect = box
if largestArea > frameArea*0.02:
the T ducectangle
99 cv2.drawContours(frame, [largestRect],0,(0,0,255),2)
100
101 # t and war g a
102 warped = four point transform(mask, [largestRect][0])
103
104
105
106
107 f i the ind tangle
108 detectedTrafficSign = identifyTrafficSign(warped)
109 #print (detect i ]
110

Program dibawah ini adalah instruksi untuk pergerakaan dari AGV ini yang berisikan

program motor DC dan Motor Servo .
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111 # write cription of the sign on the original image
112 cv2.putText(frame, detectedTrafficSign, (100, 100), cv2.FONT_HERSHEY SIM

the de

113 print(detectedTrafficSign)

114 # show original image

115 cv2.imshow("Original”, frame)

116

117 if detectedTrafficSign == 'Move Straight':
118

119 GPIO.setup(25,GPIO0.0UT)

120 pwm=GPIO.PWM(25, 360)

121 pwm.start(0)

122 pwm.ChangeDutyCycle(42) #CENTER
123 sleep(1)

124 #pwm.ChangeDutyCycle(55) #LEFT
125 #sleep(1)

126 pwm.stop(1)

127 GPIO.setup(Ena,GPIO0.0OUT)

128 GPIO.setup(Inl,GPIO.OUT)

129 GPIO.setup(In2,GPIO0.OUT)

pwm = GPIO.PWM(Ena,25)
pwm.start(0)
GPIO.output(Inl,GPIO.HIGH)
GPIO0.output(In2,GPIO.LOW)
pwm.ChangeDutyCycle(40)
sleep (2.8)

pwm.stop(1)

if detectedTrafficSign == 'Turn Back':

GPIO.setup(25,GPIO0.0UT)
pwm=GPIO0.PWM(25, 360)
pwm.start(0)
pwm.ChangeDutyCycle(54)
sleep(1)

#S

pwm.stop(1)
GPIO.setup(Ena,GPIO0.0OUT)

158 GPIO.setup(In2,GPIO0.0OUT)
13 pwm = GPIO.PWM(Ena,25)

152 pwm.start(0)

153 GPIO.output(Inl,GPIO.HIGH)
154 GPIO.output(In2,GPIO.LOW)|
155 pwm.ChangeDutyCycle(40)
156 sleep (4.3)

pwm.stop(1)

GPIO.setup(25,GPI0.0UT)
pwm=GPIO.PWM(25, 360)
pwm.start(0)
pwm.ChangeDutyCycle(45) #CENTER
sleep(1)

#pwn hant
#sleep (1l
pwm.stop(1)
GPI0.setup(Ena,GPI0.OUT)

[ JutyCycle LEF

168 GPIO.Setub(Inl,GPI0.0UT)

169 GPIO.setup(In2,GPIO0.OUT)
170 pwm = GPIO.PWM(Ena,25)

171 pwm.start(0)

172 GPIO.output(Inl,GPIO.HIGH)
173 GPIO.output(In2,GPIO.LOW)
174 pwm.ChangeDutyCycle(40)
175 sleep (2)

176 pwm.stop(1)

177

178 if detectedTrafficSign == 'Turn Left':
179

180 #kiri

181 GPIO.setup(25,GPIO0.0UT)
182 pwm=GPIO.PWM(25, 360)

183 pwm.start(0)

184 pwm.ChangeDutyCycle(54)
185 sleep(1)
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186 p(1)

187 pwﬁ.sfop(l)

188 GPIO.setup(Ena,GPI0.OUT)

189 GPIO.setup(Inl,GPIO.OUT)

190 GPIO.setup(In2,GPIO0.O0UT)

191 pwm = GPIO.PWM(Ena,25)

192 pwm.start(0)

193 GPIO.output(Inl,GPIO.HIGH)

194 GPIO.output(In2,GPIO.LOW)

195 pwm.ChangeDutyCycle(40)

196 sleep (4.3)

197 pwm.stop(1)

198

199 GPIO.setup(25,GPIO0.O0UT)

200 pwm=GPIO.PWM(25, 360)

201 pwm.start(0)

202 pwm.ChangeDutyCycle(45) #CENTER
203 sleep(1)

204 #LEI
204 (557 #LEFI

1)

206 pwm.stop(1)

207 GPIO.setup(Ena,GPIO0.0UT)

208 GPIO.setup(Inl,GPIO0.OUT)

209 GPIO.setup(In2,GPIO0.O0UT)

210 pwm = GPIO.PWM(Ena,25)

211 pwm.start(0)

212 GPIO0.output(Inl,GPIO.HIGH)

21: GPIO.output(In2,GPIO0.LOW)
] pwm.ChangeDutyCycle(40)

21 sleep (2)
216 pwm.stop(1)

220 if detectedTrafficSign == 'Turn Right':
k

GPIO.setup(25,GPIO0.0UT)
pwm=GPIO0.PWM(25, 360)

225 pwm.start(0)

226 pwm.ChangeDutyCycle(54)
227 sleep(1)

228 Leep (1)

229 pwm.stop(1)

230 GPIO.setup(Ena,GPIO.OUT)

231 GPIO.setup(Inl,GPIO.OUT)
32 GPIO.setup(In2,GPI0.0OUT)
33 pwm = GPIO.PWM(Ena,25)

234 pwm.start(0)

235 GPIO.output(Inl,GPIO.HIGH)

236 GPIO.output(In2,GPIO.LOW)

237 pwm.ChangeDutyCycle(40)

sleep (4.3)
pwm.stop(1)

241 GPI0.setup(25,GPI0. OUT)
pWM=GPTO.PWM(25, 360)
243 pwm.start(0)

244 pwm.ChangeDutyCycle(45) #CENTER
245 sleep(1)

246 #pwm.ChangeDutyCycle(55) #LEFT
247 #sleep(1

248 pwm.stop(1)

249 GPIO.setup(Ena,GPI0.0UT)

250 GPIO.setup(Inl,GPIO.OUT)

251 GPIO.setup(In2,GPIO0.0UT)

252 pwm = GPIO.PWM(Ena,25)

253 pwm.start(0)

254 GPIO.output(Inl,GPIO.HIGH)

255 GPIO.output(In2,GPIO.LOW)
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256
257
258
259
260
261
262
263
264
265
266
267
268

pwm.ChanQeDutyCycle(40)
sleep (2)
pwm.stop(1)

rawCapture.truncate(0

if cv2.waitKey(1l) & OxFF is ord('q'):
cv2.destroyAllWindows ()
print("Stop programm and close all windows")
break

Program definisi identifyTrafficSign ini adalah penggunaan metode ROl untuk

pembacaan arah panah .

def identifyTrafficSign(image):

In this function we select some ROI in which we expect to have the sign parts. I
After path through all four regions, we compare the tuple of ones and zeros with

aetin 1 C1OT1 gns. segments ( e Ccan
eacl the ge
SIGNS LOOKUP = {
(1, 0, 6,%1): #Turn Right*,~# tlisgRight
(0,40, 1, 1)# 'Turn Lefi! i tUrnLEH
(0, 1, 0, 1): 'Move Straight', # moveStiai
(3%.0, 1471): 'Turn Backi, # turnBack

THRESHOLD = 150

image = cv2.bitwise not(image)

roi.shape
jh jresh. shape [0
h resh.shape[1]/

(subHeight, subWidth) = np.divide(image.shape, 10)
subHeight = int(subHeight)
subWidth = int(subWidth)

ROIS "berders on The ima

Helgh (##¥subWidth, 4*subHeight

leftBlock = image[4*subHeight:9*subHeight, subWidth:3*subWidth]
centerBlock = image[4*subHeight:9*subHeight, 4*subWidth:6*subWidth]
rightBlock = image[4*subHeight:9*subHeight, 7*subWidth:9*subwidth]
topBlock = image[2*subHeight:4*subHeight, 3*subWidth:7*subWidth]

trach Tien of. gach ROL
leftFraction = np.sum(leftBlock)/(leftBlock.shape[0]*1leftBlock.shape[1])
centerFraction = np.sum(centerBlock)/(centerBlock.shape[0]*centerBlock.shape[1])
rightFraction = np.sum(rightBlock)/(rightBlock.shape[0]*rightBlock.shape[1])
topFraction = np.sum(topBlock)/(topBlock.shape[0]*topBlock.shape[1])

segments = (leftFraction, centerFraction, rightFraction, topFraction)
segments = tuple(l if segment > THRESHOLD else 0 for segment in segments)

cv2.imshow("Warped", image)
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316 cv2.imshow("Warped", image)

317
318 if segments in SIGNS_LOOKUP:

319 return SIGNS LOOKUP[segments]
320 else:

321 return None

124 def main():
325 findTrafficSign()

555 if _name == "' main_ ':
329 main()
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) .

gt

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.
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Gambar 4. 3 Uji Coba Rotasi/pergerakan Motor

4.6. Uji coba Pergerakan motor AGV

Tabel 1. Jarak Deteksi Objek

Percobaan ke-
No. Jarak 1 > 3

. 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 T'dal.(

Berhasil

6 | socm| Berhasil | Berhasit | _ 119K

Berhasil

7 85 cm Berhasil Berhasil Tldal.(

Berhasil

. Tidak Tidak

8 90 cm Berhasil Berhasil Berhasil

. Tidak Tidak

9 95 cm Berhasil Berhasil Berhasil
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Tabel 2. Uji Coba Kecepatan Motor

PWM Kondisi
No. duty cycle Kecepatan

(%) AGV

1 25 Lambat

2 35 Sedang

3 60 Sedang
4 85 Cepat
5 95 Cepat

36



