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PENGEMBANGAN DAN PENERAPAN
KOMUNIKASI SERIAL DENGAN ROS 2 DAN
PENGGABUNGAN SENSOR LiDAR PADA
INDOOR MECANUM WHEELED MOBILE ROBOT

Hardson

ABSTRAK

Indonesia menempati urutan kedua sebagai negara yang mengalami
peningkatan persentase jumlah transaksi di e-commerce pada tahun 2022. Hal
ini menyebabkan meningkatnya kebutuhan akan gudang penyimpanan yang
lebih efektif dan meminimalisir terjadinya kecelakaan kerja. Laporan ini
menyajikan hasil dari pengembangan dan penerapan komunikasi serial
dengan Robot Operating System 2 (ROS 2) dan penggabungan sensor Light
Detection And Ranging (LIDAR) pada indoor mecanum wheeled mobile
robot. Implementasi fisik dan komponen produk sudah berhasil
diimplementasikan dengan baik, kecepatan clock mikrokontroler optimal
pada 200 MHz, subsistem lokomosi telah berhasil berjalan dengan tingkat
presisi diatas 98% dengan kecepatan 40 cm/s, komunikasi serial antar
subsistem dengan mikrokomputer berhasil terbangun, sensor LiDAR yang
digunakan dapat mengukur jarak 1 hingga 12 meter dengan akurat, subsistem
mapping dapat dilakukan sesaat namun belum dapat melakukan pemetaan
secara kontinyu, robot mampu mendeteksi adanya penghalang dan berhenti
sebelum menabrak penghalang ,dan persiapan algoritma A* dasar sudah

dapat menentukan jalur pergerakan dan di visualisasikan.

Kata kunci: LiIDAR, Mecanum Wheeled Robot, ROS 2, Komunikasi Serial
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Development and Implementation of Serial Communication Using
ROS 2 and LiDAR Sensor Integration on
Indoor Mecanum Wheeled Mobile Robot

Hardson

ABSTRACT (English)

Indonesia ranks second as a country that experiences an increase in the
percentage of transactions in e-commerce by 2022. This leads to an
increasing need for more effective storage and minimizing the occurrence of
work accidents. This report presents the results of the development and
implementation of serial communication with Robot Operating System 2
(ROS 2) and the incorporation of Light Detection And Ranging (LiDAR)
sensors on an indoor mecanum wheeled mobile robot. Physical
implementation and product components have been successfully implemented
properly, the microcontroller clock speed is optimal at 200 MHz, the
locomotion subsystem has successfully run with a precision level above 98%
with a speed of 40 cm/s, serial communication between subsystems with a
microcomputer has been successfully established, the LiDAR sensor used can
measure distances of 1 to 12 meters accurately, the mapping subsystem can
be done for a moment but has not been able to map continuously, the robot is
able to detect obstacles and stop before hitting an obstacle, and the basic A*

algorithm preparation can determine the path of movement and be visualized.

Keywords: LiDAR, Mecanum Wheeled Robot, ROS 2, Serial
Communication
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