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BABIV 

HASIL DAN PEMBAHASAN 
 

4.1. Pendahuluan 

 
Bab ini akan menjelaskan hasil dari prototipe robot AGV, program, dan pengujian 

alat yang dilakukan untuk studi pembacaan teks AGV. Hasil pengujian dan diskusi 

selanjutnya akan memberikan hasil dari alat prototipe, program yang digunakan, dan 

perbandingan antara sistem OCR Default dan OCR yang dimodifikasi atau ditingkatkan. 

 
4.2. Prototype Alat 

 
Menghasilkan bentuk perangkat keras yang akan digunakan dalam Tugas Akhir 

sebagai bagian dari penelitian ini. Hasil dari perangkat keras ini konsisten dengan desain 

alat Bab III. Gambar 4.1 menggambarkan perangkat keras AGV. 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar4.1Hardware AGV 
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4.3. Program 

 
Berikut ini adalah pembahasan program sistem pergerakan AGV saat berpindah 

tempat. 
 

 

 
 

 

Langkah awal adalah mengimpor perpustakaan yang diperlukan. Pengiriman 

Sebuah fungsi untuk memasukkan perpustakaan termasuk cv2, oleh tesseract, dan impor 

adalah fungsi untuk memasukkan program terpisah yang dibuatsebelumnya. 

 

 

 

 
 

 

Seperti terlihat pada gambar di atas, ini merupakan bagian dari program utama 

membaca teks yang akan diimplementasikan dalam AGV ini. Program memiliki 
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beberapa pengolahan dengan menambahkan tampilan hasil pembacaan yang akan 

ditampilkan pada monitor. Agar pembacaan prediksi ditampilkan langsung di monitor. 

 

 

Program yang digambarkan pada gambar di atasdapatmemindahkan AGV 

ketujuannyadengan program pergerakan AGV yang telahdibuatsebelumnya. Program 

inimerupakan program pendeteksititik A dan program tujuantitik B. 
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Program diatasadalahprogamdeteksititik B dan tujuanketitik C 

 

Program diatasadalahprogamdeteksititik C dan tujuanketitik D 
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Gambar diatasiniadalah  program akhir  yang digunakan  pada program pembacaan teks
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4.4. PerbandinganDefault OCR dan Enhanced OCR  

 

Dalam pembicaraan ini, saya akan membandingkan pembacaan teks dengan mode 

mesin operasi OCR (OEM) default dan mode segmentasi halaman (PSM) dengan OCR yang 

saya ubah untuk mengurangi kesalahan pembacaan. Dalam perbandingan ini, saya 

menggunakan satu teks yang membaca "pointA" dan "pointB" pada OCR default saya 

menggunakan pengaturan OEM-3 dan PSM-7 yang dapat membaca satu teks. 

 

 
(a) 

 

 

Gambar4.2Pembacaan Teks dengan Default OCR 

 
 

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

jauh dan menghasilkan kata-kata yang salah, sedangkan pada bagian (b), teks diperoleh dari 

jarak yang sangat dekat dan menghasilkan kata-kata yang sesuai dengan teks yang diambil. 
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Gambar4.3Pembacaan  dengan OCR yang disempurnakan 

 

OCR yang ditingkatkan ini menghasilkan pembacaan teks yang akurat dan dapat digunakan 

dari jarak sekitar 1 hingga 2 meter. OCR yang ditingkatkan ini mengurangi kesalahan 

membaca hingga 95%. Jika kata yang dibaca tidak sesuai dengan teks, kata tersebut tidak 

akan muncul di layar keluaran kamera. 

 

(a) 
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(b) 

Gambar4.4Perbandingan OCR yang DisempurnakanDengan OCR Bawaan 

 

Bagian (a) dari Gambar 4.4 menggambarkan deteksi teks menggunakan OCR default, 

di mana hasilnya tidak dapat menghasilkan kata-kata yang sesuai dengan yang 

diperolehkamera. Pembacaanteks pada bagian (a) salah karena jarak deteksi teks sangat jauh 

sehingga menimbulkan masalah pembacaan. Menggunakan OCR yang ditingkatkan dan 

membuat pembacaan yang sesuai yang dapat diidentifikasi dalam jarak kira-kira 1 meter 

diilustrasikan pada bagian (c). Pada Gambar 4.4, bagian (b), Ketika teks "titik B" terdeteksi, 

terjadi kesalahan, dan program berikut mengeluarkan "-" karena tidak cocok dengan teks 

sebelumnya. Jika kesalahan tersebut terjadi, pembacaan akan diulang sampai benar, 

mencegah AGV melakukan kesalahan pembacaan saat mendeteksi lokasi dengan membaca 

teks. Selanjutnya, saya akan menyajikan pengenalan teks berbasis OCR yang telah saya 

tingkatkan atau modifikasi. 
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(a) 

 
(b) 

 
Gambar4.5 Pembacaan OCR Pada Titik C dan D 

Gambar 4.5 menggambarkan titik di mana kamera robot AGV mengenali kata "TitikC" dan 

"TitikD", yang kemudian dibaca dan diproses untuk menghasilkan teks yang 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 % 

TergantungdariKondis

icahaya dan 

ukuranteks 

 

Tabel 1 menampilkan persentase keberhasilan pembacaan teks berdasarkan jarak. 

Persentase keberhasilan pembacaan berdasarkan tabel di atas adalah 95% jika jaraknya 

kurang dari 2 meter. Dimungkinkan untuk membaca teks dari jarak lebih dari 2 meter. 

Namun, banyak keadaan harus dipenuhi, termasuk pencahayaan ruangan yang memadai, 

ukuran teks yang lebih besar dari yang direkomendasikan, dan warna dalam ruangan yang 

memengaruhi pengenalan teks. 

 

  


