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ABSTRAK 

 

Kemampuan untuk sebuah robot beroda dalam mengatur kecepatannya sangatlah penting. 

Ketika robot beroda melakukan mobilisasi pada titik kordinat tertentu tanpa mengatur 

kecepatan masing – masing motor akan menyebabkan robot bergerak dengan cepat karena tidak 

adanya pengendali dari motor dan tentunya akan menyebabkan kecepatan robot tidak 

terkendali. Oleh sebab itu, maka diperlukannya sebuah sistem kendali kecepatan pada robot 

beroda agar meningkatkan performa dalam pergerakkan robot. Dalam sistem kendali kecepatan 

robot beroda ini menggunakan sistem kendali Proportional, Integral, Derivative (PID). Adapun 

metode penalaan yang digunakan untuk mencari nilai konstanta PID menggunakan metode 

respon Ziegler-Nichols dan menggunakan metode trial and error. Pada percobaan yang telah 

dilakukan didapatkan hasil nilai berupa paramater konstanta PID pada Motor 1 dengan nilai Kp 

= 0.015692, Ki = 0.06035, Kd = 0.00101, Motor 2 dengan nilai Kp = 0.0154, Ki = 0.055, Kd = 

0.0001078, dan Motor 3 dengan nilai Kp = 0.014222, Ki = 0.052674, Kd = 0.00009. Adapun 

penalaan yang dilakukan dengan penalaan otomatis MATLAB didapatkan hasil pada Motor 1 

dengan nilai Kp = 0.1, Ki = 0.2875, Kd = 0, Motor 2 dengan nilai Kp = 0.1, Ki = 0.3075, Kd = 

0, dan Motor 3 dengan nilai Kp = 0.1, Ki = 0.2307, Kd = 0. Pada penalaan otomatis MATLAB 

memiliki perbedaan nilai parameter konstanta PID yang dilakukan secara nyata karena pada 

simulasi kurang mempersentasikan keadaan sistem yang sebenarnya pada masing – masing 

motor. 

 

 

Kata Kunci: Sistem Kendali, Kecepatan Motor, Robot Beroda. 
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ABSTRACT 

 

The ability for a wheeled robot to regulate its speed is very important. When the wheeled robot 

mobilizes at a certain coordinate point without adjusting the speed of each motor, it will cause 

the robot to move quickly because there is no controller from the motor and of course it will 

cause the robot's speed to be out of control. Therefore, it is necessary to have a speed control 

system on wheeled robots to improve performance in the movement of the robot. In this wheeled 

robot speed control system using a Proportional, Integral, Derivative (PID) control system. 

The tuning method used to find the value of the PID constant uses the Ziegler-Nichols response 

method and uses the trial and error method. In the experiments that have been carried out, the 

results obtained are the PID constant parameter on Motor 1 with a value of Kp = 0.015692, Ki 

= 0.06035, Kd = 0.00101, Motor 2 with a value of Kp = 0.0154, Ki = 0.055, Kd = 0.0001078, 

and Motor 3 with a value of Kp = 0.014222, Ki = 0.052674, Kd = 0.00009. As for the tuning 

that is done with MATLAB automatic tuning, the results are obtained on Motor 1 with a value 

of Kp = 0.1, Ki = 0.2875, Kd = 0, Motor 2 with a value of Kp = 0.1, Ki = 0.3075, Kd = 0, and 

Motor 3 with a value of Kp = 0.1, Ki = 0.2307, Kd = 0. In automatic tuning MATLAB has a 

real difference in the value of the PID constant parameter because the simulation does not 

represent the actual state of the system on each motor. 

 

Keywords: Control System, Motor Speed, Wheeled Robot. 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

1.1. Tujuan 

Tujuan dari penulisan karya tulis proyek akhir ini adalah sebagai berikut. 

1. Menerapkan sistem kendali proportional, integral, derivative (PID) untuk 

mengendalikan kecepatan motor pada masing- masing motor.   

2. Menguji nilai kesalahan untuk kecepatan pada masing-masing motor. 

1.2. Teknologi 

Teknologi yang digunakan pada proyek akhir ini adalah:  

1. Interfacing : Terminal Ubuntu 20.04 dan Arduino 1.8.7. 

2. Proses : Mini-PC - Lattepanda V.1,  Microcontroller – Arduino Mega. 

Perangkat keras : 

1. Motor DC   : PG45 / 24Vdc. 

2. Pengendali Motor DC : BTS 7960. 

3. Encoder   : PG 45 (Menyatu dengan Motor PG45). 

Perangkat lunak : 

1. Arduino 1.8.7. 

2. Robot Operating System (ROS). 

3. Visual Studio Code. 

4. Freecad 0.19. 

5. Proteus 8. 
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