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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 untuk penelitian pembacaan teks yang digunakan pada 

AGV . Uji hasil dan pembahasan ini akan menyajikan hasil prototype Alat, Program yang 

digunakan, dan perbandingan sistem Default OCR dengan OCR yang sudah dimodifikasi 

atau disempurnakan. 

 
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. 

 

 

Langkah pertama, import library yang dibutuhkan. Fungsi import Aadalah untuk 

memasukkan library diataranya ada cv2 , pytesseract ,  import sendiri adalah fungsi untuk 

memasukkan program tersendiri yang sebelumnya dibuat. 

 

 

 
 



27 

 

 

 

Dilihat dari gambar diatas adalah bagian program utama untuk pembacaan teks 

yang diimplementasikan dalam AGV ini dimana program diatas ini berisi penambahan 

prosesing dengan manambahkan tampilan hasil pembacaan yang akan ditampilkan 

dalam layar monitor. Sehingga prediksi pembacaan akan langsung ditampilkan pada 

monitor . 

 

Program pada gambar diatas ini adalah program yang memiliki fungsi untuk 

menggerakkan AGV ke tujuan sesuai dengan program pergerakan AGV yang 

sebelumnya sudah dibuat. Program diatas adalah progam deteksi titik A dan tujuan ke 

titik B. 
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Program diatas adalah progam deteksi titik B dan tujuan ke titik C 

 

Program diatas adalah progam deteksi titik C dan tujuan ke titik D 
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Program diatas adalah progam deteksi titik D dan tujuan ke titik E 

 

Program diatas adalah progam deteksi titik E dan tujuan ke titik F 
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Program diatas adalah progam deteksi titik F dan tujuan ke titik G 

 

 

Program diatas adalah progam deteksi titik F dan tujuan ke titik G 

 



31 

 

 

 
 

Gambar diatas ini adalah  program akhir  yang digunakan  pada program pembacaan teks.  
 

 

 

4.4. Perbandingan Default OCR dan Enhanced OCR  

 

Pada pembahasan kali ini, saya akan membandingkan pembacaan teks dengan OCR 

bawaan operation engine mode (OEM) dan page segmentation mode (PSM) yang kemudian 

akan saya bandingkan dengan OCR yang saya modifikasi untuk meminimalisir kesalahan 

pembacaan. Dalam perbandingan ini, saya menggunakan teks tunggal yang bertuliskan 

"titikA" dan "titikB" pada OCR default saya menggunakan pengaturan OEM-3 dan PSM-7 

yang memiliki fungsi untuk membaca satu teks. 

 

 
(a) 
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(b) 

Gambar 4.2 Pembacaan Teks dengan Default OCR 

 
 

Seperti terlihat pada Gambar 8, pembacaan teks pada bagian (a) posisi teks diambil 

dari jarak yang jauh dan menghasilkan kata-kata yang tidak tepat, sedangkan pada Gambar 

8 bagian (b) menunjukkan teks diambil pada jarak yang sangat dekat, jika gambar diambil 

pada jarak yang sangat dekat, maka akan menghasilkan kata-kata yang sesuai dengan teks 

yang diambil. 

 

Gambar 4.3 Pembacaan  dengan OCR yang disempurnakan 

 

pembacaan yang kita dapatkan dengan OCR yang ditingkatkan ini, dapat membaca teks 

dengan benar dan dapat digunakan pada jarak kurang lebih 1 - 2 meter. OCR yang 

ditingkatkan ini juga meminimalkan kesalahan membaca hingga 95% jika kata-kata yang 

dibaca tidak sesuai dengan teks, tidak akan ditampilkan pada layar keluaran kamera. 
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(a) 

 
(b) 

 
(c) 

Gambar 4.4 Perbandingan OCR yang Disempurnakan Dengan OCR Bawaan 
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Pada Gambar 4.4 bagian (a) adalah pendeteksian teks menggunakan OCR default 

dimana hasil pada bagian (a) tidak dapat menghasilkan kata-kata yang sesuai dengan yang 

ditangkap oleh kamera. Pembacaan teks pada bagian (a) kurang tepat karena jarak deteksi 

teks dapat dikatakan cukup jauh sehingga menyebabkan kesalahan pembacaan. Contohnya 

dapat dilihat pada bagian (c) menggunakan OCR yang disempurnakan dan menghasilkan 

pembacaan yang sesuai yang dapat dideteksi dalam jarak kurang lebih 1 meter. Pada gambar 

4.4 bagian (b) ketika mendeteksi teks "titikB" terjadi kesalahan, program di hasilkan 

menghasilkan "-" karena tidak cocok dengan teks di depannya. Jika terjadi error seperti ini 

maka akan mengulang pembacaan sampai benar sehingga AGV tidak akan error reading 

saat mendeteksi lokasi dengan pembacaan teks. Selanjutnya, saya akan menyajikan 

pengenalan teks menggunakan OCR yang telah saya tingkatkan atau modifikasi. 

 
 

(a) 

 
(b) 

 
Gambar 4.5  Pembacaan OCR Pada Titik C dan D 
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Titik tersebut ditunjukkan pada Gambar 4.5 kamera robot AGV mendeteksi teks “TitikC” 

dan “TitikD” yang kemudian akan membaca dan mengolah gambar yang kemudian akan 

menghasilkan teks yang akan ditampilkan di monitor. 

 

(a) 

 
(b) 

Gambar 4.6  Pembacaan OCR Pada Titik E dan F 

 

Titik tersebut ditunjukkan pada Gambar 4.6 kamera robot AGV mendeteksi teks 

“TitikE” dan “TitikF” yang kemudian akan membaca dan mengolah gambar yang kemudian 

akan menghasilkan teks yang akan ditampilkan di monitor. 
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Table  1. Test Jarak Deteksi Teks 

Jarak Pendeteksian Teks  Tingkat Keberhasilan 

0 meter – 0.5 meter  95 % 

0.5 meter- 1 meter  95 % 

1 meter – 1.5 meter 

1.5 meter – 2 meter 

> 2 meter 

 95 % 

95 % 

Tergantung dari 

Kondisi cahaya dan 

ukuran teks 

 

Tabel 1 menunjukkan tingkat keberhasilan membaca teks berdasarkan jarak. Pembacaan 

berdasarkan tabel di atas memiliki tingkat keberhasilan 95% jika dalam jarak kurang dari 2 

meter. jika membaca teks dari jarak lebih dari 2 meter ini bisa berhasil tetapi harus 

memenuhi beberapa syarat yaitu pencahayaan di dalam ruangan, ukuran teks yang 

disarankan lebih luas, dan warna dalam ruangan juga mempengaruhi pengenalan teks. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


