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ABSTRAK 

DDMR (Differential Drive Mobile Robot) merupakan salah satu jenis robot mobile 

yang populer saat ini. Pergerakan yang stabil adalah hal yang penting pada DDMR. 

Tugas akhir ini bertujuan membuat sebuah DDMR dengan penerapan sistem 

kendali untuk mencapai kestabilan dalam pergerakan robot pada sistem yang 

berbasis ROS2. Selain itu, metode kendali berbasis PID juga diaplikasikan untuk 

meningkatkan kestabilan dan respon sistem terhadap masukan nilai kecepatan yang 

diinginkan. Dengan menerapkan metode penalaan parameter kendali PID secara 

manual, didapatkan peningkatan pada hasil respon sistem yang cukup signifikan. 

Meskipun sistem menghasilkan overshoot sebesar 4%, rise time sistem meningkat 

sebesar 95,5% dan juga settling time menjadi lebih cepat hingga 95,6% dari respon 

sebelumnya. Selain itu, komunikasi antara perangkat robot dengan komputer 

melalui jaringan nirkabel Wi-Fi hanya menghasilkan waktu tunda sekitar 0.0011091 

milidetik. Kesimpulannya sistem yang diaplikasikan mulai dari segi mekanik 

hingga kendali robot berhasil diterapkan dengan baik. 

 

Kata kunci: non holonomic, kendali proses, PWM, komunikasi serial pada ROS2, 

Arduino Uno  
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ABSTRACT 

DDMR (Differential Drive Mobile Robot) is one of the most popular types of mobile 

robots today. Stable movement is essential for DDMR. This final project aims to 

create a DDMR with a control system to achieve stability in robot movement on a 

ROS2-based system. Additionally, a PID-based control method is applied to 

enhance system stability and response to desired speed input values. By manually 

tuning the PID control parameters, a significant improvement in system response 

results was achieved. Although the system exhibits a 4% overshoot, the rise time 

increased by 95.5%, and the settling time became 95.6% faster than the previous 

response. Furthermore, communication between the robot device and the computer 

via a Wi-Fi wireless network only resulted in a delay of approximately 0.0011091 

milliseconds. In conclusion, the system applied, from the mechanical to the robot 

control aspects, was successfully implemented. 

 

Keywords: non holonomic, process control, PWM, serial communication on ROS2, 

Arduino Uno 
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I. BAB I    

PENDAHULUAN 

I.1 Latar Belakang 

Teknologi robotika berkembang pesat dalam beberapa dekade terakhir [1], [2]. 

Perkembangan ini menjadikan robotika sebagai salah satu tren positif yang 

dampaknya meluas di berbagai bidang [3]. Salah satu yang banyak digunakan 

adalah DDMR (Differential Drive Mobile Robot), robot bergerak dengan dua roda 

penggerak yang dapat berputar secara independen [4], [5]. 

DDMR populer diaplikasikan pada sistem transportasi di lingkungan industri dan 

pergudangan [6], [7]. Robot umum digunakan untuk mengangkut barang dari satu 

titik ke titik lain tanpa perlu dikendalikan secara manual oleh manusia [8]. 

DDMR unggul dalam struktur mekanis yang sederhana dan manuver yang efisien. 

Namun, agar dapat presisi, diperlukan sistem kendali yang tepat dan optimal. 

Sistem kendali yang dimaksud mencakup perancangan kendali kecepatan dan arah 

gerak robot berdasarkan model kinematika serta dinamika dari robot itu sendiri[9]. 

Pengembangan sistem kendali pada DDMR menjadi bagian penting untuk 

mencapai kinerja robot yang baik secara keseluruhan [10]. 

Sebagian besar penelitian menerapkan satu perangkat untuk menjalankan semua 

fungsi kendali sistem. Namun, penggunaan perangkat kendali secara terpisah 

dengan tujuan membagi beban pada setiap perangkat masih jarang dibahas secara 

praktis. Oleh karena itu, diperlukan penelitian yang mengkaji rancangan dan 

implementasi sistem kendali berbasis dua perangkat, mini PC dan perangkat 

mikrokontroler [10]. 

Maka dari itu, sistem akan menerapkan kendali DDMR dengan metode kendali PID 

(Proportional–Integral–Derivative) yang menerapkan metode tuning manual untuk 

menentukan parameter kendali yang digunakan. Selain itu, pembagian tugas 

pemrosesan data kendali oleh perangkat komputer dan mikrokontroler diterapkan 

untuk menjaga kestabilan gerak robot. Dengan pendekatan ini, sistem robot akan 

mampu bergerak dengan stabil, responsif, dan efisien. Perancangan ini juga dapat 

menjadi dasar bagi pengembangan sistem robotik otonom yang lebih kompleks. 
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I.2 Rumusan Masalah 

Permasalahan dalam tugas akhir ini dapat diuraikan sebagai berikut. 

1. Bagaimana cara merancang robot mobile yang mendukung sistem 

penggerak diferensial? 

2. Bagaimana cara mengendalikan robot mobile dengan penggerak 

diferensial agar bergerak secara stabil? 

I.3 Batasan Masalah  

Beberapa batasan permasalahan ditetapkan untuk dapat mengarahkan topik 

pembahasan yang lebih spesifik. Di antaranya sebagai berikut. 

1. Program kendali yang diterapkan pada sistem ini berlaku untuk DDMR 

non holonomic yang menggunakan dua unit motor penggerak utama. 

2. Robot dioperasikan pada bidang permukaan yang datar dan 

mennggunakan data encoder untuk menghitung jarak tempuh yang telah 

dilalui oleh robot. 

3. Modul kendali kecepatan motor yang digunakan adalah IBT-2 yang 

menyuplai arus ke motor DC PG45 hingga 43 A, hal ini dikarenakan 

kebutuhan torsi yang tinggi berbanding lurus dengan arus yang akan 

mengalir ke setiap motor yang digunakan. 

I.4 Tujuan dan Manfaat 

Tugas akhir ini memiliki beberapa tujuan, di antaranya sebagai berikut. 

1. Mampu membuat robot mobile dengan sistem penggerak diferensial. 

2. Mampu mengembangkan sistem kendali robot mobile dengan sistem 

penggerak diferensial. 

Dengan demikian, tugas akhir ini juga akan memberikan manfaat, di antaranya 

sebagai berikut. 

1. Dapat mengembangkan robot mobile dengan sistem penggerak diferensial. 

2. Meningkatkan pemahaman tentang sistem kendali dan implementasi 

algoritma PID dalam robot mobile dengan sistem penggerak diferensial. 
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I.5 Sistematika Penulisan 

Sistematika Karya Tulis Ilmiah Tugas Akhir ini dibahas dengan penjabaran sebagai 

berikut. 

BAB I PENDAHULUAN 

Berisi uraian mengenai latar belakang, perumusan masalah, tujuan, batasan masalah 

dan sistematika penulisan. 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA 

Berisi gambaran umum tentang landasan teori untuk menjelaskan beberapa istilah 

dan ilmu terkait serta melihat hasil pencapaian penelitian terdahulu dengan kajian 

yang sama. 

BAB III METODOLOGI PENYELESAIAN MASALAH 

Berisi uraian rinci tentang metode dan langkah-langkah penyelesaian masalah, 

bahan atau materi TA, alat yang digunakan, rancangan sistem, variabel TA, dan 

metode pengambilan data atau metoda analisis hasil.  

BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN 

Berisi jawaban permasalahan yang dirumuskan, dan penjelasan mengenai hasil-

hasil TA.  

BAB V PENUTUP 

Berisi kesimpulan yang diperoleh dari pengerjaan tugas akhir yang telah dilakukan 

dan saran untuk penelitian lebih lanjut. 

  


