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ABSTRAK

holonomic adalah robot yang memiliki pergerakan lebih bebas dan
silmutan dengan baik dengan menggunakan roda dengan tipe omn-
directional yang memungkinkan terjadinya gerakan translasi dan rotasi.
Apabila robot tidak memiliki pengendali yang baik robot tidak dapat
memaksimalkan fungsinya sendiri. Ketika robot tidak mengetahui
posisinya di lapangan, maka strategi pergerakan yang diterapkan sangat
terbatas. Salah satu cara untuk mengetahui posisi robot adalah dengan
membuat sistem navigasi menggunakan metode odometri. Metode
odometri ini berfungsi untuk membaca pergerakan atau perpindahan
robot dalam vektor posisi dan orientasi (x,y,0). Sistem navigasi dirancang
menggunakan tiga roda omni, dimana pemasangan sensor rotary encoder
sejajar dengan shaft motor dengan beda sudut diantara masing-masing
poros roda adalah 120° dan sensor gyro MPU6050 berfungsi untuk
membaca orientasi robot Metode odometri dikombinasikan dengan
kinematika gerak menggunakan inverse kinematics untuk mendapatkan
data pergerakan robot. Tingkat rata-rata selisih jarak koordinat robot
terhadap titik koordinat tujuan sebesar 0,566 cm pada pergerakan maju,
mundur, geser kiri, geser kanan, serong kiri dan serong kanan. Tingkat
rata-rata robot memertahankan posisi setpoint orientasi sebesar 0,2
derajat.

Kata kunci : Holonomic, Navigation, Odometry, Inverse Kinematics,
Rotary Encoder, MPUG6050



ABSTRACT

holonomic is a robot that has more freedom of movement and is
well coordinated by using wheels with an omni-directional type that
allows translational and rotational movements. If the robot does not have
a good controller, the robot cannot maximize its own function. When the
robot does not know its position in the field, the movement strategy
applied is very limited. One way to find out the position of the robot is to
create a navigation system using the odometry method. This odometry
method serves to read the movement or displacement of the robot in
position and orientation vectors (x,y,0). The navigation system is
designed using three omni wheels, where the installation of the rotary
encoder sensor is parallel to the motor shaft with an angle difference
between each wheel axle is 120° and the MPUG6050 gyro sensor functions
to read the orientation of the robot. The odometry method is combined
with motion kinematics using inverse kinematics to obtain movement
data. robot. The average level of the difference in the distance of the robot
coordinates to the coordinates of the destination point is 0.566 cm in the
forward, backward, left shift, right shift, left tilt and right shift movements.
The average rate at which the robot maintains the orientation setpoint
position is 0.2 degrees.

Keywords: Holonomic, Navigation, Odometry, Inverse Kinematics,
Rotary Encoder, MPU6050
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pengumpulan data, peninjuan ulang, dan pelaporan
informasi yang sudah terimplementasi.

Arus searah.

Jaringan  komunikasi yang menghubungkan
komputer dengan fasilitas komputer di seluruh
dunia.

Suatu Teknik modulasi yang mengubah lebar pulsa
dengan nilai frekuensi dan amplitudo.

Sistem pengembang yang kode sumbernya terbuka
untuk  dipelajari, diubah, ditingkatkan, dan
disebarluaskan.
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bentuk dan wujud.
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