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PENGENDALIAN GERAK ROBOT MOBIL OTOMATIS PENGHINDAR
RINTANGAN MENGGUNAKAN SISTEM KENDALI PROPORSIONAL-
DERIVATIF

Oleh :
Tri Saputra
08121002056

ABSTRAK

Telah dilakukan penelitian berupa pengendalian gerak robot mobil otomatis
penghindar rintangan menggunakan sistem kendali proporsional-derivatif. Dengan
memanfaatkan sistem kendali Proporsional-Derivatif untuk mengendalikan pergerakan
dan kecepatan pada motor robot mobil serta penggunaan sensor ultrasonik sebagai sensor
untuk mendeteksi rintangan dan mengukur jarak antara robot dengan rintangan
diharapkan robot mobil dapat beroperasi menghindari rintangan secara optimal.
Berdasarkan dari data pengukuran dan perbandingan jarak antara sisi kanan dan kiri yang
diperoleh dari sensor ultrasonik maka robot dapat menentukan gerakan arah untuk
berbelok. Dari pengukuran tersebut robot bergerak lurus ketika jarak antara robot dengan
rintangan lebih dari 15 cm kemudian menentukan kecepatan motor saat mendekati dan
menjauhi rintangan dengan teknik PWM (Pulse Width Modulation).
Kata kunci : Robot mobil, Kendali proporsional-derivatif , Sensor Ultrasonik, motor,

PWM
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Automatic Obstacle Avoidance Mobile Robot Control using
Proportional-Derivative Control System

By :
Tri Saputra
08121002056

ABSTRACT

Research has been carried out in the form of motion control automatic mobile
robot obstacle avoidance using a proportional-derivative control system. By utilizing the
Proportional-Derivative control system to control the movement and speed of the robot
motors and the use of ultrasonic sensors as sensors to detect obstacles and measure
distances between robots and obstacles, it is expected the robots can operate to avoid
obstacles optimally. Based on the measurement data and the comparison of the distance
between the right and left sides obtained from the ultrasonic sensor, the robot can
determine the direction of movement to turn. From these measurements the robot moves
straight when the distance between the robot and the obstacles is more than 15 cm then
determines the speed of the motor when approaching and away from the obstacles with
the Pulse Width Modulation (PWM) technique.
Keyword : Mobile Robot, Proportional-Derivative control, Ultrasonic sensor, motor,

PWM
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Teknologi robot mobil sebagai alat bantu dalam pekerjaan manusia terus
berkembang dewasa ini, mulai dari bidang navigasi, penyelamatan bencana alam,
keamanan dan militer sampai dengan pekerjaan rumah. Dengan peran robot mobil yang
besar, maka diperlukan adanya pengembangan baru untuk dapat melaksanakan beberapa
tugas yang berbeda dan bergerak secara autonomous (otomatis).

Agar dapat bernavigasi secara otomatis, sebuah robot mobil harus mampu
mengenali keadaan lingkungan sekitar dimana robot tersebut beroperasi. Oleh sebab itu
maka sebuah robot harus dilengkapi dengan suatu sensor yang dirancang harus memiliki
kemampuan mendeteksi rintangan di lingkungan sekitarnya yang bersifat statis maupun
dinamis dalam kondisi real-time. Dengan kemampuan mendeteksi tersebut robot
bergerak berdasarkan sinyal masukan yang diperoleh dari sensor tersebut.

Dalam proses pengoperasian pergerakan robot mobil dibutuhkan sistem kendali
yang bertugas mengendalikan pergerakan dan kecepatan pada motor robot mobil saat
dalam posisi menemui suatu objek rintangan.

Sistem kendali Proporsional-Derivatif merupakan metode pengendalian
pengaturan terhadap suatu parameter sehingga menghasilkan suatu variabel nilai yang
diinginkan.

Dengan memanfaatkan sistem  kendali  Proporsional-Derivatif  untuk
mengendalikan pergerakan dan kecepatan pada motor robot mobil serta penggunaan
sensor ultrasonik sebagai sensor untuk mendeteksi rintangan dan mengukur jarak antara
robot dengan rintangan diharapkan robot mobil dapat beroperasi menghindari rintangan

secara optimal.
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1.2 Rumusan Masalah

1. Bagaimana cara kerja sensor ultrasonik.
2. Bagaimana cara mengendalikan pergerakan dan kecepatan motor pada
robot mobil.

1.3 Batasan Masalah

1. Pergerakan dan kecepatan motor pada robot bergantung pada besar dan
kecilnya jarak robot dengan rintangan.

2. Robot mobil menghindari rintangan dengan cara berbelok ke kanan dan ke
Kiri.

3. Robot mobil hanya dapa beroperasi bila tidak terdapat adanya gangguan
gelombang suara ultrasonik lain.

4. Bahasa pemrograman yang digunakan dalam pengoperasioan robot adalah

bahasa C yang diadaptasikan ke Software Arduino.

14  Tujuan Penelitian

1. Pengendalian robot menggunakan sistem kendali Proporsional-Derivatif.
2. Mengetahui pengaruh besar dan kecilnya jarak terhadap pergerakan robot.
3. Menentukan pergerakan dan kecepatan robot saat menemui rintangan.

15 Manfaat Penelitian
1. Dapat memberikan pengendalian yang optimal pada pengoperasian robot
mobil penghindar rintangan.
2. Diketahui nilai kecepatan motor yang dikendalikan.

3. Diketahui nilai jarak yang di ukur oleh sensor ultrasonik

13
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