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ABSTRAK 

 

 Penelitian ini dilaksanakan dengan tujuan untuk mengembangkan dan 

menerapkan sistem sensing dan obstacle avoidance pada mobile robot yang 

menggunakan sensor ultrasonik dan mecanum wheel. Mecanum wheel mobile 

robot ini digunakan untuk aktivitas pergudangan pada industri logistik yang 

aktivitasnya sangat padat. Hasil dari penelitian ini menunjukkan bahwa 

sistem yang dibuat telah berjalan dengan baik. Sensor encoder pada sistem 

lokomosi memiliki pembacaan yang presisi sebesar 99,686% pada 

pengaturan clock speed Raspberry Pico sebesar 200 MHz dan pergerakan 

yang dihasilkan dari sistem lokomosi juga memiliki nilai presisi yang bagus 

diatas 98%. Sistem sensing yang dibuat pun berhasil mendeteksi objek di 

sekeliling mecanum wheel mobile robot. Komunikasi yang dilakukan juga 

berhasil terlaksanakan dengan baik dengan mengirim dan menerima data dari 

Raspberry Pi 4. Namun reaksi dari mecanum wheel mobile robot terbilang 

lambat ketika seluruh sistem digabungkan menjadi satu sehingga jarak 

pendeteksian pada mecanum wheel mobile robot harus menggunakan trigger 

distance yang memiliki jari-jari sebesar 63 cm untuk mengkompensasi 

keterlambatan reaksi dari sistem. 

 

Kata kunci: Mobile Robot, Sensing, Obstacle Avoidance, Sensor Ultrasonik, 

Mecanum Wheel  
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ABSTRACT (English) 
 

  

 This research was carried out with the aim of developing and implementing 

a sensing and obstacle avoidance system on a mobile robot that uses 

ultrasonic sensors and a mecanum wheel. This Mecanum wheel mobile robot 

is used for warehousing activities in the logistics industry where activity is 

very busy. The results of this research show that the system created has 

worked well. The encoder sensor in the locomotion system has a precision 

reading of 99.686% at the Raspberry Pico clock speed setting of 200 MHz 

and the movements produced by the locomotion system also have a good 

precision value of above 98%. The sensing system created was also successful 

in detecting objects around the mobile robot's mecanum wheel. The 

communication carried out was also successfully carried out well by sending 

and receiving data from the Raspberry Pi 4. However, the reaction of the 

mecanum wheel mobile robot was relatively slow when the entire system was 

combined into one so that the detection distance on the mecanum wheel 

mobile robot had to use a trigger distance which had a radius of 63 cm to 

compensate for the reaction delay of the system. 

 

Keywords: Mobile Robot, Sensing, Obstacle Avoidance, Ultrasonic Sensor, 

Mecanum Wheel 
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