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BAB I 

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. 

 
1.4 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. 

 
 

1.5 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 
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