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ABSTRAK

RANCANG BANGUN MOBILE ROBOT OMNI WHEEL YANG
MENGGUNAKAN WPT (WI-FI POSITION TECHNIQUEYS)

(2017 : xiv + 46halaman + 21gambar + 3tabel + 10lampiran)

DEBY ADHISTY PUTRI

0613 4035 1620

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI SARJANA TERAPAN TEKNIK TELEKOMUNIKASI
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Mobile Robot Omni Wheel dirancang untuk membentuk sistem koordinat secara
tepat dalam pemetaan posisi robot di dalam ruang (indoor) dengan berbasis WPT
(Wi-fi Position Techniques). Mobile robot diterapkan dengan menggunakan WPT
(Wi-fi Position Techniques) yang bergerak di darat. Secara khusus mobile robot
dirancang bertujuan agar mampu mengenali posisi dan arah berdasarkan sistem
koordinat, mampu melakukan koreksi arah gerak dan memperkirakan jarak yang
telah ditempuh untuk meningkatkan akurasi dalam mencapai posisi tujuan
terutama untuk dalam gedung (indoor) dengan menghasilkan hasil yang akurat
daripada menggunakan GPS (Global Positioning System) yang biasanya
digunakan pada luar gedung (outdoor) dengan rute yang telah ditentukan oleh
operator sedangkan modul Wi-fi ESP28266 digunakan sebagai penentu posisi
mobile robot omni wheel, dan modul kompas HMCL5883L digunakan sebagai
penentu arah dalam menentukan posisi. Mobile Robot Omni Wheel ini berhasil
dilakukan dan berjalan dengan baik, = membuktikan bahwa pada hasil
pengujiannya posisi robot yang dekat dengan sumber titik wi-fi akan
menghasilkan kekuatan sinyal yang lebih besar daripada saat robot jauh.

Kata Kunci — Mobile Robot Omni Wheel, WPT (Wi-fi Position Techniques) .
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ABSTRACT

RANCANG BANGUN MOBILE ROBOT OMNI WHEEL YANG
MENGGUNAKAN WPT (WI-FI POSITION TECHNIQUES)

(2017 : xiv + 46pages + 21pictures + 3tables + 10appendixs)

DEBY ADHISTY PUTRI

0614 4035 1620

ELECTRICAL ENGINEERING

PROGRAM OF STUDY IN APPLIED GRADUATION OF THE
TELECOMMUNICATION ENGINEERING

STATE POLYTECHNIC OF SRIWIJAYA

Mobile Robot Omni Wheel is designed to form a coordinate system precisely in
the mapping of robot positions in space with WPT-based (Wi-fi Position
Techniques). Mobile robots are deployed using WPT (Wi-fi Position Techniques)
that move on land. In particular mobile robot is designed to be able to recognize
position and direction based on coordinate system, able to make direction
correction motion and estimate the distance that has been taken to improve
accuracy in reaching position purpose especially for indoor with yield accurate
result than using GPS ( Global Positioning System) which is usually used outside
the building with the route specified by the operator while the Wi-fi ESP28266
module is used as the mobile robot omni wheel determinant, and the HMCL5883L
compass module is used as the direction determiner in determining the position.
Mobile Robot Omni Wheel is successfully done and run well, proving that the test
results robot position close to the source point wi-fi will produce a greater signal
strength then when the robot away.

Keywords: Mobile Robot Omni Wheel, WPT (Wi-fi Position Techniques) .
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