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ABSTRAK 
     

Robot adalah perangkat mekanis yang dapat bergerak secara 

otomatis. Robot memberikan berbagai manfaat penting, termasuk 

memberikan bantuan kepada manusia. Selain itu, terdapat pula 

pengembangan robot dalam berbagai bidang, seperti misalnya robot sepak 

bola beroda. Di Indonesia, ada sebuah kompetisi yang fokus pada robot 

sepak bola beroda yang dikenal dengan sebutan KRSBI-B, yang 

diselenggarakan oleh Puspresnas. Dalam kompetisi ini, robot harus 

bergerak bebas dan lincah untuk menjalankan tugas-tugas di lapangan 

sepak bola, posisi yang akurat sangat krusial dalam menentukan strategi 

dan pengambilan keputusan yang tepat. Namun, data sensor yang 

digunakan untuk mendeteksi posisi sering kali tidak akurat, khususnya 

dalam menentukan orientasi robot. Untuk mengatasi masalah tersebut, 

tugas akhir ini mengusulkan solusi dengan menggabungkan data sensor 

rotary encoder dan IMU GY-87 untuk meningkatkan akurasi deteksi 

posisi robot, selain itu dibuat juga basestation untuk memantau keadaan 

robot sehingga memungkinkan evaluasi yang lebih mudah dilakukan. 

IMU GY-87 digunakan untuk mengukur orientasi robot, akan tetapi data 

dari sensor ini memerlukan pengolahan agar sesuai untuk mengukur 

orientasi robot yang sebenarnya dalam derajat. Melalui implementasi 

metode Kalman Filter, kesalahan pada data sensor IMU GY-87 berhasil 

dikendalikan, dan hasil evaluasi menunjukkan bahwa pergerakan robot, 

khususnya pada pergerakan 3 titik koordinat yang sebelumnya total error 

diatas 20 cm, menjadi kurang dari 1 cm dan pada pergerakan 4 titik 

koordinat, yang sebelumnya total error lebih dari 40 cm berkurang secara 

signifikan menjadi kurang dari 1 cm. Basestation yang dibuat juga 

berfungsi dengan baik dimana robot dapat berpindah mengikuti perintah 

yang dikirimkan, terbukti dimana pengujian pergerakan dikirmkan lewat 

basestation,  robot bisa berpindah mengikuti koordinat yang diinputkan 

tersebut dan data robot bisa dipantau secara langsung dilihat dari tampilan 

basestation yang menampilkan kondisi robot baik data sensor robot dan 

posisi robot sekarang.  

 

Kata kunci : KRSBI-B, deteksi posisi, kalman filter,basestation 
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ABSTRACT 

 
 A robot is a mechanical device that can move automatically. 

Robots provide a variety of important benefits, including providing 

assistance to humans. In addition, there are also robot developments in 

various fields, such as wheeled soccer robots. In Indonesia, there is a 

competition focusing on wheeled soccer robots known as KRSBI-B, 

organized by Puspresnas. In this competition, the robot must move freely 

and agilely to carry out tasks on the soccer field, accurate positioning is 

crucial in determining the right strategy and decision-making. However, 

the sensor data used to detect position is often inaccurate, especially in 

determining the robot's orientation. To overcome this problem, this final 

project proposes a solution by combining rotary encoder and IMU GY-

87 sensor data to improve the accuracy of the robot's position detection, 

while also creating a basestation to monitor the robot's state to enable 

easier evaluation. The GY-87 IMU is used to measure the orientation of 

the robot, but the data from this sensor requires processing to be suitable 

for measuring the actual robot orientation in degrees. Through the 

implementation of the Kalman Filter method, the error in the IMU GY-87 

sensor data is successfully controlled, and the evaluation results show 

that the movement of the robot, especially in the movement of 3 coordinate 

points, where previously the total error was above 20 cm, becomes less 

than 1 cm and in the movement of 4 coordinate points, where previously 

the total error was more than 40 cm, it is significantly reduced to less 

than 1 cm. The basestation made also works well where the robot can 

move following the commands sent, as evidenced where the movement test 

is sent via the basestation, the robot can move following the inputted 

coordinates and the robot data can be monitored directly seen from the 

basestation display which displays the robot's condition both robot sensor 

data and the robot's current position. 
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