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PERANCANGAN SISTEM PENENTUAN LOKASI MENGGUNAKAN
ODOMETRY BERBASIS INVERSE KINEMATIC DAN DATA IMU

Abdullah Fadli Yusuf
1900022038

ABSTRAK

Agar dapat mendorong pengembangan robot humanoid, diadakan
kompetisi robot sepak bola humanoid. Salah satu tim yang mengikuti kompetisi ini
adalah R-SCUAD dari Universitas Ahmad Dahlan, yang sudah melakukan
pengembangkan kemampuan robot agar dapat bermain sepak bola. Saat ini robot
R-SCUAD vyang hanya mengandalkan counter pada program untuk melakukan
positioning, sering menghadapi masalah akurasi akibat kesalahan dari gerakan yang
tidak terukur dengan baik. Oleh karena itu perlu adanya sistem yang dapat
melakukan pengukuran posisi dan jarak tempuh robot.

Untuk memudahkan robot dalam mengetahui posisi dan jarak yang telah
ditempuh dari waktu ke waktu. Metode odometry digunakan dalam penelitian ini.
Sistem odometry yang diterapkan memanfaatkan data kinematic dan sensor IMU.

Dari hasil pengujian odometry yang dilakukan sebanyak 7 kali percobaan
dengan robot dapat mencapai posisi target yang diberikan. Pada pengujian
odometry menggunakan ar track alvar didapatkan error rata-rata terbesar pada
sumbu x yakni sebesar 2,35 cm dan pada sumbu y sebesar 3,37 cm. Sedangkan jarak
pengujian yang lebih jauh pada postioning lapangan memperlihatkan error yang
sedikit lebih besar, dengan rata-rata error terbesar pada sumbu x yakni sebesar 5,67
cm dan pada sumbu y sebesar 9,42 cm.

Kata kunci : Robot Humanoid, Odometri, Sepakbola Robot
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DESIGNING A LOCATION DETERMINATION SYSTEM USING
ODOMETRY BASED ON INVERSE KINEMATICS AND IMU DATA

Abdullah Fadli Yusuf
1900022038

ABSTRACT

To promote the development of humanoid robots, humanoid robot soccer
competitions are held. One of the teams participating in this competition is R-
SCUAD from Universitas Ahmad Dahlan, which has been developing the robot's
abilities to play soccer. Currently, the R-SCUAD robot, which relies only on
counter-programming for positioning, often faces accuracy issues due to poorly
measured movements. Therefore, there is a need for a system that can measure the
robot's position and distance traveled.

To facilitate the robot in determining its position and the distance it has traveled
over time, the odometry method is used in this research. The applied odometry
system utilizes kinematic data and IMU sensors.

From the odometry tests conducted seven times, the robot was able to reach the
given target position. In the odometry testing using AR Track Alvar, the largest
average error was found on the x-axis at 2.35 cm and on the y-axis at 3.37 cm. In
contrast, tests at longer distances on the field positioning showed slightly larger
errors, with the largest average error on the x-axis at 5.67 cm and on the y-axis at
9.42 cm.

Keywords: Humanoid Robot, Odometry, Robot Soccer
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