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ABSTRAK

Wheelbase robot adalah suatu sistem base atau permukan bawah dalam robot
dengan bentuk tertentu dan menggunakan roda sebagai penopang utama yang
bersentuhan langusung dengan lantai. Peran utama dari wheelbase ini adalah
menopang bagian atas dari beban robot dan melakukan mobilisasi dari satu titik ke
titik yang lain dalam sumbu x dan sumbu y koordinat katesian. Model pergerakan
wheelbase yang digunakan pada robot KRAI kali ini adalah dengan menggunakan
kinematika 4 roda ommniwheel yang digerakan oleh akuator berupa motor DC
(Direct Current) PG45 sebanyak 4 unit dan bergerak beraturan berdasarkan model
kinematika omniwheel untuk 4 roda. Motor DC tersebut dihubungkan langsung
dengan roda omniwheel dengan diameter 127mm dengan fomasi sudut tiap roda
terhadap sumbu x-nya al=45° a2=135 °, a3=225 °, a4=315 °. Selain itu terdapat
sistem closed loop dengan kendali PID untuk mengoreksi nilai kecepatan yang
dikeluarkan. Koreksi yang dilakukan tersebut berantung pada nilai feedback
kecepatan yang terbaca oleh encoder. Dengan kendali PID nilai setpoint kecepatan
yang dikeluarkan oleh fungsi kinematika dapat dikoreksi sehingga bisa mencapai
kondisi tunak. Spesifikasi rata-rata dari respon kecepatan yang dihasilkan : Rise
time selama 0.7s, Overshoot sebesar 0%, Settling time selama 1.15 sekon, dan
Steady state error sebesar 1.39%. Untuk error kepresisian perpindahan pada sumbu
x adalah 15,46% dengan error linearitasnya sebesar 19,34%. Sedangkan pada
sumbu y error kepresisian perpindahanya adalah 13,74% dengan error linearitasnya

sebesar 21,15%.

Kata Kunci: wheelbase, KRAI, PID, encoder, kinematika
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ABSTRACT

Wheelbase robot is a base system or bottom surface in a robot with a certain shape
that uses wheels as the main support that is in direct contact with the floor. The
main role of this wheelbase is to support the upper part of the robot's load and to
mobilize it from one point to another in the x-axis and y-axis of the catesian
coordinates. The wheelbase movement model used in the KRAI robot this time is by
using 4-wheel omniwheel kinematics which is driven by an accuator in the form of
a DC (Direct Current) PG45 motor as many as 4 units and moving uniformly based
on the omniwheel kinematics model for 4 wheels. The DC motor is direct with
omniwheel wheels with a diameter of 127mm with the angle formation of each
wheel about its x-axis 1=45° 2=135, 3=225, 4=315 . In addition, there is a closed
loop system with a PID controller to correct the output speed value. The corrections
made depend on the feedback speed value read by the encoder. With the PID
controller, the velocity setpoint value issued by the kinematic function can be
corrected so that it can reach a steady state. The average specification of the
resulting speed response: Rise time is (.7s, Overshoot is 0%, Settling time is 1.15
seconds, and Steady state error is 1.39%. For the displacement precision error on
the x-axis is 15.46% with a linearity error of 19.34%. While on the y-axis, the

displacement precision error is 13.74% with a linearity error of 21.15%.

Keywords : wheelbase, KRAI PID controllers, encoder, kinematics
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BAB I
PENDAHULUAN

1.1 Tujuan
Tujuan dari penulisan karya tulis proyek akhir ini adalah sebagai berikut.
1. Mengimplementasikan metode pembacaan kecepatan berdasarkan pulsa
encoder
2. Merancang sistem kontrol PID untuk koreksi keluaran rpm pada motor
PG45
3. Mengimplementasikan kinematika pada base robot 4 roda omniwheel
1.2 Teknologi
Teknologi yang digunakan pada proyek akhir ini adalah:
1. Proses : Microcontroller — Arduino Mega 2560
Mini PC — RaspberryPi 4

Perangkat keras :

1. Motor DC : PG45 19.2K 24V 7ppr encoder

2. Driver DC : BTS7960 IBT2 Max 43 Ampere

3. Joystick : Logitech F710 Wireless Gamepad

4. Batang AS  : Shaft Stainless Steel 304 10mm

5. Hollow : Alumunium Hollow Persegi Tebal 1mm 0.75x0.75 Inch
6. Pillow Block :Pillow Block Bearing KPO1 12m Bore

7. Battery : Turnigy 2200mAh 3S 25C LiPo Pack

8. Roda : Omniwheel @127mm

9. Bracket : PG45 DC Bracket Motor

Perangkat lunak :
1. Arduino IDE
2. ROS (Robotic Operating System) Noetic
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