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ABSTRAK 

Pada zaman sekarang telah terjadi perkembangan teknologi dibeberapa industri tujuannya untuk 

mempermudah pengerjaan, dibeberapa banyak yang menggunakan teknologi canggih seperti robot. Salah 

satu robot yang sedang dikembangkan diarea industri ini adalah AGV(Automated Guided Vehicle) atau 

kendaraan kendali otomatis.  

AGV itu sendiri merupakan robot pengangkut barang yang sudah ditentukan jalur dan arahnya secara 

otomatis.  

Pada laporan Tugas Akhir ini akan dibahas tentang sistem navigasi dan mobility pada AGV 

(Automated Guided Vehicle). Menggunakan Roda tersebut digunakan untuk mengatur arah gerak baik 

maju, kanan, dan kiri.Untuk pengaturan pergerakan secara otomatis, akan dikendalikan melalui Computer 

Vision. 

Kata kunci: robot, AGV, sistem navigasi, mobilitas, dan computer vision. 
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