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RINGKASAN 

Pada era saat ini, kegiatan-kegaitan yang dilakukan oleh manusia dapat dilakukan 

dengan alat bantu yang dapat meringankan pekerjaan tersebut. Seiring 

berkembangnya teknologi, terdapatlah beberapa inovasi yang dapat mengerjakan 

pekerjaan yang dilakukan oleh manusia, yaitu robot. Saat ini, robot diciptakan dan 

dapat melakukan pekerjaan manusia sesuai program yang telah dibuat oleh 

penggunanya. Salah satu robot yang berkembang adalah robot yang dapat 

membawa benda dari suatu tempat ke tempat tertentu. Robot tersebut dapat menuju 

lokasi berdasarkan posisi dan orientasi yang telah ditentukan dengan menggunakan 

metode odometry. Robot tersebut menggunakan wheel encoder sebagai media 

perhitungan jarak mobil dari titik awal menuju titik yang telah diprogram. 

Penelitian ini  mengangkat topik mobil robot yang dapat mengangkut telur dengan 

beban maksimal yang telah ditentukan, kemudian mengangkut telur tersebut 

menuju posisi dan orientasi yang telah ditentukan dengan odometry. Pada proses 

perancangan, mobil robot dibuat sedemikian rupa agar dapat mengangkut telur 

dengan baik dan aman. Untuk bebannya, mobil robot ini dapat membawa beban 

maksimal 600 gram. Beban yang dibawa adalah telur ayam kampung dengan massa 

kurang lebih 60 gram per butirnya.  Penggunaan metode odometry pada pengujian 

ini menggunakan optical wheel encoder yang dapat menghitung jarak yang telah 

ditempuh oleh mobil robot dengan menggunakan penghitungan tick pada encoder 

yang kemudian dikonversi ke dalam hitungan meter. Encoder pada motor DC mobil 
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robot ini memiliki jumlah pulsa (tick) sebanyak 20 dalam satu keping encoder. 

Percobaan dilakukan dalam lintasan yang memiliki panjang total 6,41 meter.  

Pengujian dilakukan dengan  menambah beban mobil secara bertahap. Setiap beban 

dilakukan pengujian sebanyak 5 kali. Pada pengujian ini, mobil robot menggunakan 

Mikrokontroler Arduino Mega2560 yang telah diprogram melalui aplikasi Arduino 

IDE. Dari percobaan yang telah dilakukan, didapatkan hasil percobaan berupa 

waktu tempuh mobil robot dalam melintasi lintasan yang kemudian dapat dihitung 

kecepatannya.  Dari hasil percobaan tersebut, dapat diketahui bahwa terjadi trend 

penurunan kecepatan pada mobil robot seiring dengan bertambahnya beban mobil 

robot. Dari percobaan juga diketahui bahwa penggunaan wheel encoder efektif 

dalam penerapan metode odometry, sehinggan robot dapat menuju posisi dan 

orientasi yang telah diprogram pada Arduino IDE.  

Kata Kunci : odometry, arduino, robot pengangkut, wheel encoder 
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SUMMARY 

ROBOT CAR EGG TRANSPORTER WITH POSITION AND ORIENTATION 

CONTROL SYSTEM 

 

Scientific Papers in the form of a Thesis,     December 2023 

 

Lerry Satya Wardhana, supervised by Zulkarnain, S.T., M.Sc., Ph.D. 

xxix + 74 Pages, 9 Tables, 45 Figures, 5 Appendices. 

 

SUMMARY 

In the current era, human activities are facilitated by technological advancements 

that offer tools to ease various tasks. Among these innovations, robots stand out as 

entities capable of performing tasks traditionally carried out by humans. These 

robots are designed and programmed to execute specific actions according to user-

defined instructions. One notable application of robotic technology involves the 

development of robots designed to transport objects from one location to another. 

These robots navigate based on predetermined positions and orientations utilizing 

the odometry method. The odometry system relies on wheel encoders to calculate 

the distance traveled by the robot from its starting point to the programmed 

destination. This research focuses on the design and implementation of a mobile 

robot capable of transporting eggs with a predetermined maximum load. The robot 

is tasked with transporting eggs to specified positions and orientations using 

odometry. In the design process, careful considerations are made to ensure the robot 

can handle and transport eggs safely and efficiently. The robot is configured to carry 

a maximum load of 600 grams, with the specific payload being chicken eggs 

weighing approximately 60 grams each. The odometry method employed in this 

study utilizes optical wheel encoders to measure the distance covered by the robot. 

The encoder's ticks are counted and converted into meters. The DC motor encoder 

in the robot generates 20 pulses (ticks) in a single encoder disk rotation. 

Experiments are conducted on a track with a total length of 6.41 meters, and 
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additional loads are incrementally added to the robot during testing. Each load 

condition is tested five times to ensure reliable results. For experimentation and 

control, the mobile robot is equipped with a Microcontroller, specifically the 

Arduino Mega2560, programmed through the Arduino IDE. The experimental 

results provide valuable data on the robot's travel time across the track, allowing 

the calculation of its speed. The findings indicate a decreasing trend in robot speed 

as the load on the robot increases. Furthermore, the experiments confirm the 

effectiveness of the wheel encoder in implementing the odometry method, enabling 

the robot to accurately reach programmed positions and orientations within the 

Arduino IDE. 

 

Keywords: odometry, arduino, mobile robot, wheel encoder 
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BAB 1 

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Pertumbuhan ilmu pengetahuan dan otomasi industri yang cepat, canggih dan 

kontemporer memaksa manusia untuk menemukan solusi yang cepat dan tepat 

terhadap permasalahan yang dihadapi. Teknologi robotik diciptakan sebagai 

respons terhadap hal ini untuk membantu dan membuat pekerjaan manusia menjadi 

lebih efektif di masa depan. Banyak negara maju, termasuk Amerika Serikat, 

Inggris, Perancis, Jepang, Jerman Berlomba untuk memproduksi robot yang 

mutakhir dengan keunikan tertentu (Janis, dkk., 2014). 

Perangkat elektromekanis atau yang lebih dikenal sebagai robot adalah 

perangkat yang dapat diprogram untuk melakukan tugas-tugas yang biasanya 

diselesaikan oleh manusia. Studi tentang robotika berpusat pada penciptaan dan 

perakitan robot. Manusia telah mengembangkan teknologi dari waktu ke waktu, dan 

saat ini, mereka juga secara aktif mengembangkan teknologi robotik. 

Manusia harus terus belajar untuk mendukung perkembangan teknologi 

robotik dan mengoptimalkan tugas-tugas manusia agar lebih efisien. Pada intinya, 

penciptaan robot dilakukan untuk memudahkan pekerjaan manusia. 

Robot pengangkut telur yang dirancang ini digerakkan oleh motor driver yang 

berhubungan dengan Arduino Mega 2560 dan mengirimkan sinyal ke 4 motor 

penggerak roda agar motor dapat bergerak ke posisi dan orientasi yang dituju 

dengan menggunakan wheel encoder. Mobil robot sebagai alat transportasi 

otomatis memiliki keunggulan dalam mobilitas dan fleksibilitasnya. Integrasi 

sistem kendali posisi dan orientasi memungkinkan robot untuk menavigasi melalui 

lingkungan produksi dengan akurasi tinggi, memastikan bahwa telur dapat diangkut 

tanpa risiko kerusakan. Sistem ini juga memungkinkan robot untuk secara efektif 

berinteraksi dengan lingkungannya, menghindari rintangan, dan mengoptimalkan 

rute perjalanan untuk meningkatkan efisiensi operasional. 
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Dengan adanya uraian diatas, maka akan dilakukan sebuah perakitan dan 

perancangan sebuah mobil robot, yang berjudul “Mobil Robot Pengangkut Telur 

Dengan Sistem Kendali Posisi dan Orientasi” 

1.2 Rumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang yang telah disebutkan, maka perumusan masalah 

dalam tugas akhir ini adalah: 

1. Bagaimana Proses perancangan dan perakitan mobil robot pengangkut telur 

dengan sistem kendali posisi dan orientasi? 

2. Bagaimana pemrograman Arduino mobil robot pengangkut telur dengan 

sistem kendali posisi dan orientasi? 

3. Bagaimana Analisis Posisi dan Orientasi dari Mobil Robot Pengangkut 

Telur dengan menggunakan Wheel Encoder? 

1.3 Batasan Masalah 

Batasan masalah pada penelitian ini adalah sebagai berikut 

1. Pengujian dilakukan dengan memakai miktrokontroler Arduino Mega2560. 

2. Untuk sensor jarak dan sebagai pendeteksi rintangan, digunakan sensor 

ultrasonik. 

3. Beban yang dibawa adalah telur ayam kampung. 

4. Massa telur yang dibawa maksimal 600 gram. 

5. Dikarenakan mobil robot berukuran kecil, maka percepatan, gaya, dan 

gesekan diabaikan. 

6. Mobil robot ini berfungsi untuk mengangkut telur dari suatu titik ke titik 

tertentu. 
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1.4 Tujuan Penelitian 

Adapun tujuan dari penelitian ini adalah sebagai berikut 

1. Mendesain dan membuat robot pengangkut telur dengan sistem kendali 

posisi dan orientasi. 

2. Menganalisis keakuratan Posisi dan Orientasi dari Mobil Robot Pengangkut 

telur dengan menggunakan Wheel Encoder. 

1.5 Manfaat Penelitian 

Berikut adalah manfaat yang diperoleh dari penelitian ini 

1. Dapat membantu mahasiswa untuk mengetahui dan memahami 

mikrokontroler Arduino secara umum, sensor yang digunakan, serta 

komponen yang terdapat pada pembuatan alat. 

2. Menjadi alat peraga pada Laboratorium Mekanika Desain dan Terapan 

Jurusan Teknik Mesin Universitas Sriwijaya. 

3. Menjadi acuan untuk penelitian selanjutnya. 
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