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ABSTRAK

Kemajuan teknologi belakangan ini semakin meningkatkan imajinasi

manusia dalam menciptakan peralatan dengan tujuan meningkatkan kualitas

hidup. Robot mobil yang dapat dianalogikan dengan sebuah titik dapat bergerak

lebih efektif karena robot dapat bergerak tanpa mengubah posisi hadap badan

robot.

Robot Mobil Holonomic yang menggunakan tiga buah holonomic wheel

dan dikendalikan oleh pengontrol mikro OOPic-R dapat bergerak seperti sebuah

titik. Kecepatan dari setiap motor servo continuous yang independen dan navigasi

dari sensor compass CMPS03 akan menghasilkan pergerakan ke arah yang

diharapkan.

Berdasarkan beberapa percobaan yang dilakukan dapat dikatakan bahwa

Robot Mobil Holonomic dapat bergerak ke segala arah tanpa mengubah posisi

hadap dengan rata-rata kesalahan dibawah 5 derajat. Pergerakan Robot Mobil

Holonomic tidak lurus karena beberapa faktor kesalahan seperti sensor kompas

yang kurang akurat dengan rata-rata kesalahan sebesar 8,894 derajat dan

pembulatan nilai fungsi sinus dan kosinus pada OOPic-R.

Kata Kunci : Robot Mobil Holonomic, Motor Servo Continuous, Pengontrol

Mikro OOPic-R, Sensor Compass.
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ABSTRACT

Technology development increases human’s imagination in creating

device for increasing quality of life. Mobile robot which can be assumed like a dot

can move more effective because robot can move without changing robot’s

position.

Robot Mobil Holonomic which using three holonomic wheel and

controlled by OOPic-R microcontroller can move like a dot. Independent of

Velocity of every continuous servo motor and navigation of compass CMPS03

will result a motion to expected direction.

Base on many experiment can be said that The Holonomic Mobile

Robot can move any direction without changing body’s position with average of

mistake less than 5 degree. Motion of holonomic mobile robot is no linear because

of mistake factor such as inaccurate of compass censor with mistake average

8.894 degree and rounds of sine and cosine function on OOPic-R.

Key word : The Robot of The Holonomic Car, Continuous Servo Motor,

Microcontroller OOPic-R, Compass Sensor.
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