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RINGKASAN 

Pada dasarnya dalam kehidupan sehari – hari manusia seiring mengerjakan kegiatan 

dan pekerjaannya memerlukan alat bantu yang dapat membuat pekerjaan tersebut 

menjadi ringan. Adapun sebuah inovasi yang ditemukan atau diciptakan yang 

berdasarkan pada sejarahnya ditemukan teknologi dari penggabungan beberapa ide 

yang muncul, sehingga terciptanya sebuah robot yang dibuat oleh manusia yang 

memiliki fungsi sebagai alat yang dapat membantu pekerjaan manusia tersebut. Di 

jaman sekarang robot merupakan alat yang dibuat oleh manusia dan dapat dikontrol 

oleh penggunnya berdasarkan kebutuhan masing – masing. Dari sekian banyak 

yang dapat dilakukan oleh robot itu sendiri, salah satunya robot dapat berguna 

sebagai alat yang dapat mengangkut sebuah barang dari sebuah tempat ke tempat 

yang dituju dengan metode kontrol yang di pakai oleh robot itu sendiri. Adapun 

dalam kegiatan mengangkut tersebut menggunakan metode atau teknik lokalisasi 

perhitungan jarak pada lintasan yang digunakan dengan memperkirakan posisi awal 

objek robot dan memperhitungkan aspek arah dan tujuan, dalam hal ini disebut 

dengan metode Dead Reckoning. Pada penelitian kali ini membahas perancangan 

dan membangun sebuah mobil robot yang dapat mengangkut barang dengan besar 

beban yang ditentukan serta menerapkan metode Dead Reckoning. Pada tahap awal 

mobil robot dirancang sedemikian rupa yang memiliki nilai ekonomis, dan juga 

memiliki nilai kinematik yang setara agar mobil robot dapat berfungsi sebagai 

mestinya. Fungsi dari pada mobil robot ini sendiri yakni dapat mengangkut beban 
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pada batasan penelitian kali ini, nilai maksimal beban yang dapat di angkut yakni 

560 gram. Dengan sampel beban yang digunakan yakni sabun batang kemasan yang 

ber – massa 70 gram. Di sisi lain penggunaan metode Dead Reckoning pada 

penerapan mobil robot pengangkut barang kali yakni, penggunaan modul ataupun 

sensor optical speed encoder yang membaca putaran dalam hal ini media yang 

digunakan saat memutar yaitu encoder. Encoder ini berperan sebagai alat yang 

jumlah lubangnya (tick) akan dihitung oleh modul optical speed encoder, setiap 

putarannya yakni ada 20 lubang, sehingga setiap 1 putaran pada roda sama dengan 

20 lubang (tick) pembacaannya. Pada percobaan yang dilakukan kali ini 

menggunakan lintasan yang berdesain dan total panjang 5 meter. Lalu, saat 

pengujian mobil robot berjalan di lintasan dengan membawa beban satu per satu 

sebanyak 9 kali percobaan, dengan metode Dead Reckoning ini mobil robot 

berjalan sesuai kontrol pembacaan tick yang sudah di hitung sebelumnya dan di 

masukkan ke dalam pemrograman yang pada penelitian kali ini menggunakan 

Arduino IDE. Setelah percobaan dilakukan didapatkan hasil berupa data waktu 

tempuh mobil robot. Dapat disimpulkan dari hasil data, nilai waktu tempuh robot 

yang didapat sehingga mencari persamaan kecepatan robot. Sehingga tiap 

pengujian mobil robot mendapatkan hasil waktu tempuh, maka didapat juga nilai 

atau data kecepatannya. Lalu saat dimuat grafik, pergerakan grafik yang timbul 

yakni menurun dikarenakan jumlah beban yang bertambah akan mempengaruhi 

waktu tempuh mobil robot yang semakin lama.  

Kata Kunci : Dead Reckoning, Robot Pengangkut, Encoder 

Kepustakaan : 24 
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SUMMARY 

Basically, in everyday life, humans while doing activities and work need tools that 

can make the work light. As for an innovation that is found or created based on 

history – technology is found from combining several ideas that arise, so that the 

creation of a robot made by humans that has a function as a tool that can help human 

work. In this day and age, robots are tools made by humans and can be controlled 

by users based on their individual needs. Of the many things that can be done by 

the robot itself, one of the robots can be useful as a tool that can transport an item 

from a place to the intended place with the control method used by the robot itself. 

As for the transportation activity using the method or technique of localization of 

calculating the distance on the trajectory used by estimating the initial position of 

the robot object and taking into account aspects of direction and destination, in this 

case it is called the Dead Reckoning method. This research discusses the design and 

build of a robot car that can transport goods with a specified load and apply the 

Dead Reckoning method. In the early stages, robot cars were designed in such a 

way that had economic value, and also had equivalent kinematic value so that the 

robot car could function as it should. The function of this robot car itself is that it 

can carry loads at the limits of this research, the maximum value of the load that 

can be transported is 560 grams. With the load sample used, namely packaged bar 

soap with a mass of 70 grams. On the other hand, the use of the Dead Reckoning 

method in the application of transport robot cars may be the use of optical speed 
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encoder modules or sensors that read rotation, in this case the media used when 

playing, namely the encoder. This encoder acts as a tool whose number of holes 

(ticks) will be calculated by the optical speed encoder module, each rotation is 20 

holes, so that every 1 turn on the wheel is equal to 20 holes (tick) readings. In the 

experiment carried out this time using a track that has a design and a total length of 

5 meters. Then, when testing the robot car runs on the track carrying loads one by 

one as much as 9 experiments, with this Dead Reckoning method the robot car runs 

according to the tick reading control that has been calculated before and entered 

into programming which in this study uses the Arduino IDE. After the experiment 

was carried out, results were obtained in the form of robot car travel time data. It 

can be concluded from the results of the data, the value of the travel time of the 

robot that is paid can find the robot speed equation. So that each robot car test gets 

travel time results, then the value or speed data is also obtained. Then when the 

graph is loaded, the movement of the graph that arises is decreasing because the 

amount of load that is changing will affect the longer the travel time of the robot 

car. 

Keywords : Dead Reckoning, Transport Robots, Encoder 

Literatures : 24 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Di era zaman sekarang ini perkembangan teknologi terasa sangat begitu 

cepat. Hanya saja tidak lama lagi kita akan memasuki di era automasi, yakni 

pada era ini akan terjadi peristiwa-peristiwa dimana sebagian pekerjaan atau 

keperluan manusia akan dilakukan oleh robot yang telah di sistem. Tetapi pada 

dasarnya tugas dari sebuah robot ini hanyalah sebatas memperingan tugas 

seseorang saja. Hal ini berarti sebuah sistem robot bukan lah jalan untuk 

mengambil lahan pekerjaan manusia semata (Kaptein, dkk., 2022).  

Didalam dunia robotik bidang teknologi modern dapat menciptakan 

sebuah alat yang guna nya dapat membuat sebuah pekerjaan manusia lebih 

mudah. Untuk pengaplikasian ini diciptakan nya sebuah teknologi yaitu robot. 

Hal ini sebuah robot akan dapat membantu serta mempermudah pekerjaan 

manusia didalam beberapa aspek kehidupan. Dengan perkembangan teknologi 

seperti saat ini, dapat dilakukan perpaduan ide ataupun gagasan sebuah alat yang 

mampu membantu manusia di berbagai bidang. Salah satu alternatif nya dengan 

membuat robot dengan konsep robot bergerak dan dapat dikontrol oleh seorang 

operatornya (Spong, dkk., 2006). 

Pada sektor industri banyak sekali pekerja dalam membantu dalam proses 

produksi untuk kebutuhan masyarakat yang semakin bertambah dan tentunya 

akan banyak melibatkan elemen pekerja untuk mengatasi masalah tersebut. Hal 

ini tentunya akan semakin menambah pengeluaran biaya. Dengan adanya 

teknologi dapat dilakukan perpaduan antara alat pengangkut barang serta 

gagasan teknologi dalam hal robotika. Tujuan nya agar diciptakan nya sebuah 

inovasi baru yaitu robot pengangkut barang yang dapat dikendalikan oleh 

operator nya. Maka sebab itu dibuatnya sebuah robot pengangkut barang yang 

dapat bergerak serta menggunakan metode perhitungan jarak yang dapat 
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membantu robot bergerak didalam lintasan sesuai titik yang dituju. metode yang 

di pakai kali ini ialah Dead Reckoning. Metode ini berguna untuk 

memperkirakan perubahan posisi robot yang bergerak dari suatu waktu (awal 

bergerak) ke waktu ke posisi akhir atau titik yang dituju. Metode ini 

menggunakan beberapa variabel seperti jarak lintasan, sebuah keliling roda, dan 

lain – lain (Hou dan Bergmann, 2020). 

Kelemahan terhadap penelitian sebelumnya yang dapat terjadi adalah 

ketidakstabilan gerak robot saat bergerak didalam lintasan. Dan juga sering 

terjadinya error pada komponen dalam robot contohnya seperti seperti tidak 

terbacanya encoder saat motor berputar oleh modul pembaca kecepatan yang 

berakibat hasil perhitungan yang tidak akurat.  

Berdasarkan uraian di atas maka penulis diharapkan mampu untuk 

merancang serta membuat mobil robot pengangkut barang yang bergerak sesuai  

lintasan serta dapat sampai ke tujuan yang di inginkan dengan menggunakan 

metode Dead Reckoning (Krasnosky, dkk., 2022). Sehingga sebab dari itu 

penulis membuat penelitian sebagai tugas akhir dengan judul “Rancang Bangun 

Mobil Robot Pengangkut Barang Penjejak Lintasan Menggunakan Metode Dead 

Reckoning” sebagai skala laboratorium Universitas Sriwijaya dengan biaya yang 

terjangkau serta agar mobil robot dapat digunakan sebagai alat pengangkut 

barang ke suatu titik yang dituju. 

1.2 Ruang Lingkup Masalah 

Pada penelitian kali ini dapat dirumuskan dengan beberapa masalah yang 

menjadi acuan dalam penelitian ini. Adapun ruang lingkup masalah penelitian 

ini antara lain: 

1. Bagaimana cara merancang mobil robot pengangkut barang dengan analisis 

sistem mekanik ? 

2. Bagaimana cara merancang mobil robot pengangkut barang dengan analisis 

sistem electrical pada robot ? 
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1.3 Batasan Masalah 

Dalam penelitian ini, batasan masalah yang diberikan akan menentukan 

batasan saat melakukan pengujian maupun analisis pada mobil robot. Sehingga 

batasan masalah tersebut dapat dituliskan sebagai berikut. 

1. Menentukan parameter sistem mekanik serta electrical pada rancangan atau 

desain pada mobil robot pengangkut barang yang menggunakan metode 

Dead Reckoning. 

2. Menenetukan diagram benda bebas mobil robot sehingga mencapai titik 

kesetimbangan. 

3. Mobil robot mengangkut sebuah barang dengan beban maksimal 560 gr.  

4. Mobil robot disimulasikan menggunakan software Matlab Simulink.  

1.4 Tujuan Penelitian 

Penelitian ini dilakukan bertujuan untuk :  

1. Merancang bangun Mobil robot pengangkut barang berbasis Dead 

Reckoning dengan desain lintasan yang telah dibuat.  

2. Menganalisis kinerja Mobil robot pengangkut barang berbasis Dead 

Reckoning pada setiap lintasannya dan Simulasi hasil Mobil robot 

menggunakan Simulink.  

1.5 Manfaat Penelitian 

Manfaat yang dihasilkan dari penelitian kali ini adalah Mobil robot mampu 

digunakan sesuai yang diinginkan dan juga dapat dimanfaatkan sebagai contoh 

alat maupun tugas akhir pada laboratorium jurusan Teknik Mesin Universitas 

Sriwijaya. Selain itu, sebagai saran pembelajaran mengenai sistem metode Dead 
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Reckoning serta beberapa komponen lain nya seperti Mikrokontroler dan Modul 

optical speed encoder sehingga dapat dikembangkan untuk penelitian yang akan 

datang. 
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