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ABSTRAK

SISTEM KENDALI KECEPATAN AUTONOMOUS USY (UNMANNED
SURFACE VEHICLE) PENGUMPUL SAMPAI MENGGUNAKAN PID

(M. Kevin Ardela,03041281520081 ,2019)

Pengembangan USV yang lebih lanjut diharapkan menghasilkan manfaat, seperti
pengembangan dengan biaya operasi yang tidak terlalu besar, peningkatan keselamatan dan
keamanan personel, perluasan jangkauan dan presisi operasional, jangkauan yang lebih
besar, serta peningkatan fleksibilitas. Untuk dapat menggunakan USV sebagai alat untuk
pengumpul sampah di air secara autonomous, dibutuhkan pengendalian kecepatan agar
kecepatan USV bisa diatur dan dapat beroperasi dengan maksimal. Untuk
mengaplikasikannya, pada penelitian ini digunakan sebuah sistem kendali kecepatan yang
dikontrol menggunakan metode PID berbasis mikrokontroler Ardupilot Mega (APM 2.5)
dengan aplikasi mission planner. USV ini memiliki tujuan untuk mengumpulkan sampah
secara autonomous dan dengan kecepatan yang sesuai untuk mengumpulkan sampah dengan
baik. Aplikasi ini mampu membantu USV bergerak secara autonomous dengan jalur yang
bisa ditentukan serta memberikan nilai PID. Setelah dilakukan pengaplikasiannya, Usv
berhasil bergerak secara autonomous sesuai dengan jalur yang diberikan, dan didapatkan
nilai konstanta PID yaitu Kp =0.7, Ki= 0.2, Kd=0.2.

Kata Kunci: USV, Autonomous, Sistem Kendali Kecepatan Mission Planner , PID.
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ABSTRACT

SPEED CONTROL SYSTEM AUTONOMOUS USV GARBAGE
COLLECTOR USE PID

(M. Kevin Ardela,03041281520081,2019)

To overcome the amount of garbage needed low-cost and fast tools like USV
(unmanned surface vehicle) usage. USV has been widely used in military and
civilian areas. Further USV development is expected to produce benefits, such as
development with less large operating costs, increased personnel safety and security,
extended reach and operational precision, greater reach, and increased flexibility. To
be able to use USV as a tool to autonomous garbage collector in water, it requires
speed control so that USV speed can be set and can operate with maximum. To
apply it, the study used a speed control system controlled using the Ardupilot Mega
(APM 2.5) Microcontroller-based PID method with the Mission planner application.
This USV has a purpose to collect the garbage in autonomous and with the
appropriate speed to collect garbage well. This application is able to help UGSV to
move in autonomous with the path to be determined and provide the value of PID.
After the application, USV managed to move in autonomous according to the given
path, and obtained the value of PID constants namely Kp=0.7,Ki=0.2,Kd=0.2.

Keywords: USV, Autonomous, Speed control system, Mission Planner, PID.
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Perkembangan ilmu pengetahuan dan teknologi yang semakin cepat dan terus
berkembang ditandai dengan semakin banyaknya peralatan yang dikendalikan secara
otomatis seperti robot. Robot saat ini banyak digunakan untuk membantu dan
mempercepat pekerjaan manusia. Salah satu penerapan robot adalah untuk membantu
masalah pencemaran ekosistem air dengan cara memindahkan sampah ke tempat

yang seharusnya.

Untuk mengatasi banyaknya sampah dibutuhkan alat yang berbiaya rendah
dan cepat seperti penggunaan USV (unmanned surface vehicle). USV dapat
didefinisikan sebagai kendaraan tak berawak yang melakukan tugas di berbagai
lingkungan air yang berantakan tanpa campur tangan manusia [1]. USV telah banyak
digunakan di wilayah militer dan sipil. Pengembangan USV yang lebih lanjut
diharapkan menghasilkan manfaat, seperti pengembangan dengan biaya operasi yang
tidak terlalu besar, peningkatan keselamatan dan keamanan personel, perluasan
jangkauan dan presisi operasional, jangkauan yang lebih besar, serta peningkatan
fleksibilitas [2].

Penelitian yang dilakukan oleh Anaskur, Robbi Auzikni Putra, Bayu Arengga
Yusron, dkk membahas tentang rancangan USV autonomous yang bisa bergerak
bebas di air menuju posisi yang ditentukan dengan mengontrol arah pergerakan kapal
menggunakan servo tanpa mengatur kecepatan kapal [3]. Penelitian yang dilakukan
oleh Wei Li, Yiping Li membahas tentang sistem kontrol pada USV. Model strategi
kontrol membuat perjalanan USV pada permukaan air untuk mencapai posisi target
mengikuti jalur perencanaan dengan kecepatan tinggi secara stabil terhadap gangguan
[4]. Osiany Nurlansa, dkk membuat Automatic Garbage Collector Robot Model yang

berfungsi untuk mengambil sampah otomatis di air. Namun, robot ini hanya berfungsi



di kondisi air yang tenang tanpa arus yang kuat [5]. CHEN Su, dkk merancang
sebuah kapal yang berfungsi untuk mengambil sampah di sungai dan bisa bergerak
secara manual maupun otomatis. Akan tetapi pada penelitian ini tidak membahas

mengenai pengendali kecepatan kapal tersebut [6].

Dengan kelemahan yang didapat dari penelitian lainnya tersebut [3]-[6], maka
penulis ingin mengembangkan USV yang dirancang untuk mengambil sampah secara
otomatis menggunakan metode PID untuk mengontrol kecepatannya. Metode PID
digunakan karena merupakan metode ini merupakan metode yang paling umum,

desain yang sederhana dan mudah diaplikasikan pada berbagai kontrol.

1.2 Rumusan Masalah

Penelitian lain telah banyak membahas mengenai USV khusunya USV
pengumpul sampah, namun masih tidak memperhitungkan kecepatan USV, padahal
untuk mengumpulkan sampah dengan baik dibutuhkan kecepatan yang stabil dan
hingga Kkini penelitian mengenai pengendalian kecepatan USV pengumpul sampah
otomatis belum dilakukan. Penelitian ini akan membahas bagaimana USV akan

bergerak secara otomatis dan mengatur kecepatan sendiri tergantung kondisi air.

1.3 Batasan Masalah
1. Tempat penelitian adalah danau, dan jalur yang digunakan hanya lurus.
2. Metode yang digunakan untuk mengontrol kecepatan USV adalah metode
PID
3. Motor yang digunakan adalah motor DC brushless
4. Berbasis mikrokontroler Ardupilot Mega (APM) 2.5

1.4 Tujuan Penelitian

Tujuan dilakukannya penelitian ini adalah :



1. Merancang sistem USV pengumpul sampah yang mampu bergerak secara
autonomous

2. Menunjukkan performansi pengendali PID sebagai pengendali kecepatan
pada USV pengumpul sampah.

15 Keaslian Penelitian

Penelitian berjudul “PENSHIP Autonomous Surface Vehicle” memberikan
rancangan USV otomatis. Kendaraan ini dilengkapi dengan algoritma yang dibuat
secara tertanam sistem berbasis komputer dan perangkat keras mikrokontroler mini.
Penelitian ini menjelaskan tentang desain lambung kapal catamaran khusus untuk
meningkatkan kemampuan manuver, desain listrik, sistem kontrol, dan algoritma
untuk menyelesaikan tantangan yang disajikan dalam Kompetisi Roboboat 2015 [3].

Penelitian yang dilakukan oleh Wei Li, Yiping Li membahas tentang sistem
kontrol pada USV. Arsitektur sistem kontrol yang dirancang untuk mode kontrol
pencampuran, yang mengubah antara kontrol manual dan kontrol otomatis,
diterapkan berdasarkan komunikasi real-time membuat kendaraan dikemudikan
secara langsung oleh pengguna. USV bergerak cepat di permukaan air, di mana ada
begitu banyak gangguan lingkungan laut, seperti gelombang dan aliran. Semua faktor
ini membuat gerakan sistem kontrol lebih sulit untuk mengendalikan kendaraan.
Dalam penelitian ini, algoritma kontrol PID adaptif, yang menyesuaikan parameter
kontrol PID-nya secara online, digunakan untuk meningkatkan kemampuan anti-
gangguan dari heading kontrol USV [4].

Penelitian yang dilakukan oleh Osiany Nurlansa, dkk merancang sebuah
Automatic Garbage Collector Robot Model [5]. Penelitian ini bertujuan untuk
merancang dan membuat model robot berbasis mikrokontroler ATmega 16 sebagai
pengumpul sampah otomatis untuk mengurangi jumlah sampah di sungai yang tidak
memiliki aliran secara efisien. Metode yang digunakan adalah desain dan konstruksi.
Metode termasuk identifikasi kebutuhan, analisis komponen yang diperlukan secara

khusus, hardware dan software, pengembangan, dan pengujian. Kecepatan yang



diberikan konstan, sehingga kurang memungkinkan untuk melalui kondisi air yang
berubah ubah.

Desain sebuah kapal autonomous dirancang oleh CHEN Su, dkk untuk
membersihkan sampah yang mengapung di danau secara otomatis maupun manual.
Kapal ini ditenagai oleh baterai surya. Sensor ultrasonik telah dilengkapi untuk
mendeteksi jarak antara kapal dan tepi danau [6]. Kapal berjalan di sekitar tepi danau
dengan mengendalikan dirinya secara otomatis dalam jarak yang telah ditentukan dari
tepi danau. Pada saat yang sama, secara otomatis membersihkan sampah
mengambang. Kontrol manual digunakan dalam beberapa keadaan khusus dan untuk
meningkatkan kemampuan kapal. Strategi kontrol gerak hanya berdasarkan
pengukuran jarak ultrasonik dengan menjaga jarak yang telah ditentukan dari tepi

danau.
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