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ABSTRAK 

 

 
Guntur Bagus Nurul Irawan, NIM.212180009, 2021. Penerapan Omni Directional 

Wheels Untuk Pergerakan Robot Micromouse 

 
Penelitian ini mengkaji tentang bagaimana cara membuat robot micromose 

dengan menggunakan bantuan omni wheels untuk flexibilitas robot saat berada di labirin 

serta cara mengontrol kecepatan motor agar pergerakan omni wheels tepat saat 

melakukan pergerakan maju, mundur, geser menyamping. Fokus dari proyek akhir ini 

dibuat adalah menciptakan robot yang otomatis dapat digunakan untuk membantu 

pekerjaan manusia di era revolusi industry 4.0. Mobile robot yang akan dibuat dapat 

diterapkan dalam beberapa aplikasi diantaranya: pemadam kebakaran, pengelompokkan 

barang, pengikut objek, robot sepak bola dan robot pencari rute terpendek. Dari hasil 

pengujian keseluruhan dapat disimpulkan bahwa tuk pergerakan robot telah dilakukan 

pengujian motor selama lima kali dimana robot diuji untuk berjalan lurus, berjalan 

kesamping kanan dan berjalan mundur sehingga dapat dipastikan peneraman omni 

directional wheels untuk pergerakan robot micromouse berfungsi dengan baik sesuai 

dengan program yang dibuat. 

Kata Kunci : Penerapan Omni Directional Wheels, Robot Micromouse 

This study examines how to make a micromose robot using the help of omni wheels for the 

flexibility of the robot while in the maze and how to control the speed of the motor so that the 

omni wheels movement is right when moving forward, backward, sideways, or obliquely. The 

focus of this final project is to create automatic robots that can be used to help human work 

in the era of the industrial revolution 4.0. The mobile robot that will be made can be applied 

in several applications including: fire fighting, grouping goods, object followers, soccer robots 

and shortest route finding robots. From the overall test results, it can be concluded that for 

the movement of the robot, the motor has been tested five times where the robot is tested to 

walk straight, walk to the right and walk backwards so that it can be ascertained that the omni 

directional wheels for the movement of the micromouse robot function properly according to 

the program created 
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