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ABSTRAK 

Pada zaman yang canggih saat ini banyak industri yang sudah mengubah cara pandang 

mereka terhadap robot. Robot dipandang memiliki nilai lebih untuk mengerjakan suatu 

pekerjaan. Di bidang industri, robot dapat meminimalisir kecelakaan kerja dan mempercepat 

pekerjaan. Polebot merupakan salah satu penelitian yang dikembangkan oleh Politeknik 

Manufaktur Bandung khususnya di jurusan Teknik Otomasi Manufaktur dan Mekatronika 

dengan tujuan untuk menduplikat robot-robot yang digunakan dalam bidang indsutri sebagai 

bahan pengajaran di Jurusan AE. Polebot sendiri dirancang untuk menjadi robot yang dapat 

memindahkan barang, menarik suatu kereta barang ataupun menjadi robot AMR(autonomus 

mobile robot). Namun, dalam penelitian dan pengembangannya, untuk Polebot sendiri masih 

ditemukan berbagai kekurangan. Salah satunya adalah pemakaian satu encoder channel untuk 

menentukan posisi robot yang dimana itu meneyebabkan koordinat tidak tepat. Untuk proyek 

akhir  yang penulis kerjakan ini,  Polebot dikembangkan dengan metode odometri yang dimana 

pada proyek akhir sebelumnya Polebot masih menggunakan satu encoder channel . Selain pada 

itu penulis juga mencoba untuk menghubungkan Polebot dengan Robot Operating System yang 

biasa digunakan untuk komunikasi pada robot. 
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ABSTRACT 

 In this modern era, many industries have changed their perspective on robots. Robots 

are seen as having more value for doing a job. In industry, robots can minimize work effort and 

work accidents. Polebot is one of the studies developed by Polman Bandung , especially in 

Automation Engineering major with the aim of duplicating the robots used in the industrial 

sector as teaching materials in the AE Department. Polebot is designed to be a robot that can 

move stuff or an AMR (autonomous mobile robot) robot. However, in its research and 

development, for Polebot, various shortcomings were found. One of that is the usage of the 

encoder channel is just one for determine the position of robot and it is make the coordinat is 

not appropriate . For the final project that the author is working on, Polebot was developed 

using the positional odometri method, whereas in the previous final project, Polebot was still 

using an encoder with one channel. In addition, the author also tries to connect Polebot with 

the Robotic Operating System which is commonly used for communication on robots. 
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BAB I  

PENDAHULUAN 

1.1 Tujuan 

Tujuan dari penulisan laporan teknik  proyek akhir ini adalah sebagai berikut. 

1. Menerapkan sistem kendali odometri pada Polebot. 

2. Memperbaiki dan mengembangkan rangkaian PCB pada proyek akhir 

sebelumnya. 

3. Menambahkan tempat penyimpanan baterai yang digunakan pada robot Polebot. 

1.2 Teknologi 

Teknologi yang digunakan pada proyek akhir ini adalah:  

1. Interfacing   : Arduino Ide 

PC ROS Terminal 

2. Proses   : Lattepanda V1 

Microcontroller – Arduino Mega 2560 

Perangkat keras : 

[1]. Motor DC   : PG45 7PPR built-in encoder 

[2]. Penggerak Motor  DC : BTS7960 IBT2 

Perangkat lunak : 

[1]. Arduino IDE 1.8.15 

[2]. Visual Studio Code 

[3]. Middleware ROS Noetic Ninjemys version 
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