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ABSTRAK

Bahan bakar fosil merupakan sumber energi tak terbarukan yang akan habis suatu
saat nanti. penggunaan bahan bakar berdampak negatif pada  lingkungan
dikarenakan efek rumah kaca dan polusi karcna hasil gas buang bahan bakar. EV
atau electric vehicle merupakan kendaraan dengan menggunakan motor listrik
scbagai penggeraknya, EV berkontribusi pada pembangunan scklor transportasi
karena salah satu stratcgi paling efektif untuk mengurangi emisi serta mengurangi
penggunaan bahan bakar. Penelitian ini bertujuan untuk mcrancang dan menguji
performa serta mengetahui tingkat keberhasilan pembangunaan electric vehicle.
Proses pengambilan data dilakukan menggunakan profotype electric vehicle
dengan kontruksi satu buah motor DC bruyhed 350watt scbagai rhrotile,dan satu
buah motor DC brushed PG45 sebagai steering. Data latih yang diproses pada
pengujian PID adalah data PWM motor dan data scnsor ultrasonik yang diletakan
bagian bemper denpan EV. Perangkat inti yang digunakan adalah Arduino Mega
2560 yang berfungsi sebagai perangkat pengendali yang mampu merekam data.
EV akan dirancang dan deprogram agar dapat mengurangi kecepatan saat terdapat
halangan pada EV dengan jarak 100 centimceter dengan mengunakan algoritma
PID. Pemograman PID dilakukan dengan nili Kp =10, Ki <30, dan Kd =1 yang
didapat dengan tuning berulang — ulang hingga mendapatkan hasil yang scsuai
dibutuhkan. Dari percobaan telah dilakukan menggunakan metode manual dengan

trial error telah mencapai target sesuai set point yang telah ditentukan.

: Electric Vehicle, Kendaraan L.istrik, mobil listrik, Safety Vehicle,
Semi Autonomous Vehicle.

Kata kunci

12020

3 ST.M.T.
NIP ; 197502112003121002




ABSTRACT
Fossil fuels are a source of non-renewable energy that will be depleted sometime
later. The use ol fuel has a negative impact on the environment due to greenhouse
etleels and pollution due o the fuel exhaust gas. BV or efeciric vehicle is a
vehicle using clectric motors as a movement, EV contributes to the development
at the transportation sestor breause one of the most effoctive strategies to reduce
emisstons and reduce the vse of materials Burn, 'This research aims to design and
test performunce as well as to know the sucgess rate of clectric vehicle
construction. Dala retrieval process is done using prolotype efeciric vehiele with
construction of one DC motoreycle brushed 300watt as throttle, and one DC
motoreycle brushed PG4S as steering. The training data processed on the PTD wesi
is the PWM motor data and the ultrasonic sensor data placed by the Rdden ol the
V. The core device used 1s the Arduine Mega 2560 that serves as a controlling
device capable of reconding data. EV will be designed and deprogram in order to
reduce the spewd when there are obstacles on the EV with a distance of 100
centimeters by wsing PID algorithm. A PID programming is done with Kp = 10,
Ki = 30, and Kd = 1 which is obtained by repeated tuning — resct until the
coreesponding result is needed. From the experiment has been done using the

manug! meothod wilh the trial error has reached the tavget correspanding set point

specified.

Keywords : Electric vehicle, Electric car, Autonomous i ilectrie Vchicle.
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PENDAHULUAN

1.1  Latar Belakang

Bahan bakar minyak merupakan sumber energi tak terbarukan yang akan habis
suatu saat nanti. Serta meningkatnya kekhawatiran tentang kerusakan lingkungan
dikarenakan efek rumah kaca dan polusi yang disebabkan oleh emisi gas buang bahan
bakar minyak. Electric vehicle (EV) memiliki potensi untuk berkontribusi pada
pembangunan berkelanjutan pada sektor transportasi. Saat ini, Electric vehicle adalah
akan transportasi yang dapat memenuhi masalah emisi dari peraturan internasional [1].
Electric vehicle dianggap sebagai salah satu strategi yang paling efektif untuk
mengurangi emisi serta penggunaan minyak dan gas, [2]. karena tidak memerlukan

bahan bakar fosil untuk mengoperasikannya.

Electric vehicle adalah suatu kendaraan dengan penggerak mesin listrik jenis
kendaraan ini sudah mampu terlepas dari pengunaan bahan bakar fosil karena
menggunakan energi listrik yang disimpan pada baterai sebagai kebutuhan utamanya.
akan tetapi EV juga memiliki beberapa jenis yang masih menggunakan bahan bakar
fosil yang digunakan sebagai pembangkit energi listriknya untuk membuat EV dapat
menepuh jarak yang jauh. EV secara umum dapat diklasifikasikan sebagai hybrid
electric vehicle (HEV), battery electric vehicle (BEV), dan fuel-cell electric vehicle
(FEV). Sementara itu, HEV dapat dibagi yaitu sebagai HEV konvensional (termasuk
mikro hybrid, ringan, dan penuh), plug-in hybrid electric vehicle (PHEV), dan range-
extender electric vehicle (REV) [3].

Penelitian lain yang berkaitan dengan EV adalah sebagai berikut, hybrid
electric vehicle (HEV) [4], battery electric vehicle (BEV) [5], dan fuel-cell electric
vehicle (FEV) [6], plug-in hybrid electric vehicle (PHEV) [7], dan range-extender
electric vehicle (REV) [8]. Beberapa tipe EV tersebut menunjukan hasil yang baik,

akan tetapi setiap EV tersebut memiliki kelebihan dan kekurangan masing — masing.



Permasalahan yang dimiliki oleh HEV, ICEV, PHEV adalah masih menggunakan
bahan bakar fosil, dan BEV memiliki masalah pada jarak tempuh yang tidak terlalu
jauh karena hanya memiliki mesin tunggal. Untuk membuat EV agar dapat memiliki
perfoma yang baik maka haruslah menggunakan algoritma untuk pengontrolannya,

salah satu kontrol yang banyak digunakan yaitu kontrol PID.

Proportional Integral Derivative (PID) adalah  algoritma PID untuk
pengontrolan sistem yang membandingkan antara nilai kesalahan, setpoint, dan
variabelnya. PID akan meminimalkan nilai dari kesalahan secara terus menerus.
Kontrol PID sering digunakan untuk kontrol robot line followers, PID tersebut bertugas
untuk mengoreksi serta mengontrol robot agar tetap berada dalam garis yang telah
ditenntukan [22]. Kontrol PID telah berhasil diterapkan dalam industri. Lebih dari 97%
pengontrol diindustri kontrol prosesnya adalah PID . Oleh sebab itu pada penelitian ini
algoritma yang digunakan untuk membantu electric vehicle dalam pengontrolan

menggunakan PID.

Berdasarkan penjelasan diatas penulis akan merancang electric vehicle yang
terlepas dari bahan bakar fosil serta dapat dikendalikan dengan cara manual dan semi
otonomus berbasis Propotional Integral Derivative (PID).

1.2 Perumusan Masalah
Berdasarkan latar belakang diatas, masalah utama yang dihadapi oleh EV adalah
Kesulitan dalam melakukan pengendalian pergerakan seperti menghidari rintangan,

mengikuti jalur dan sebagainya.

1.3 Tujuan Penulisan
Pada penelitian ini bertujuan sebgai berikut :
1. Membuat electric vehicle yang dapat beroperasi secara manual dan semi
otonomus.

2. Menerapkan algoritma PID pada electric vehicle.



1.4 Pembatasan Masalah

Batasan perlu diberikan agar permasalahan yang dibahas pada tugas akhir ini

menjadi terterah, yaitu :

1. Electric vehicle ini memiliki pembangkit listrik solar cell untuk mengecas
baterai lipo untuk keperluan suplai listrik komponen pendukung.

2. Lintasan kendaraan ini dibatasi untuk lintasan rata.

3. Electric vehicle ini hanya menggunakan satu motor utama sebagali
penggerak.

4. Algoritma PID pada electric vehicle menggunakan metode Trial and error.

1.5 Keaslian Penelitian
Penelitian ini berfokus pada perancangan Electric vehicle yang dapat dikontrol
secara manual dan semi otonomus dengan algortma PID yang dapat mengurangi

resiko kecelakaan dan memiliki pembangkit listrik sendiri.

Penelitian mengenai Electric vehicle telah dilakukan oleh Amir Khajepour,
Avesta Goodarzi, Ebrahim Esmailzadeh, dan Sohei Mohaghegi Fard, penelitian ini
berfokus pada Desain dan kontrol EV dengan bentuk ramping yang dirancang
kestabilannya untuk gerak miring. Kelemahan kendaraan listri yangdirancang pada

penelitian ini tidak dapat miring seperti mobil pada umunya [1].

Penelitian lain dilakukan oleh Daejun kang, Sunjong Lee, Youjun Choi, dan
Youngmin Kim membahas mengenai sistem rel dari kendaraan listrik serta
mengembangkan sensor fluks magnetic untuk merasakan medan magnet.
Kelemahan pada kendaraan ini adalah saat kendaraan kendaraan tidak akan berkerja

pada saat kendaraan keluar dari jalur rel [9].

Selain itu Moez Ghariani, Mohamed Radhouan Hachicha, dan Mohamed Yaich

melakukan penelitian tentang Pemodelan, simulasi kendaraan listrik dan hybrid dan



anallisis menggunakan ADVISOR. kelemahan pada penelitian ini hanya
mesimulasikan kendaran golf dengan ADVISOR [10].

Al Mahmudur Rahman, dan Muhammad Sifatul Alam Chowdhury melakukan
penelitian tentang Pemodelan dan simulasi sistem daya baterai, solar dan sel bahan
bakar bertenaga hybrid electric vehicle dan dianalisa. Kelemahan pada penelitian

adalah kendaraan hanya disimulakan pada simulink [11].

Bedasarkan penelitian yang telah dilakukan. Pada tugas akhir ini penulis ingin
akan perancangan electric vehicle yang dapat bergerak secara manual dan semi
otomus menggunakan PID yang dapat mengurangi resiko kecelakaan yang

dikendalikan dengan oleh satu unit Arduino Mega 2560.

1.6. Sistematis Penulisan
Sistematika penulisan pada tugas akhir ini terbagi menjadi beberapa bab adalah

sebagai berikut :

BAB | PENDAHULUAN
Pada bab ini berisikan tentang latar belakang masalah, perumusan

masalah, pembatasan masalah, tujuan penelitian dan sistematika penulisan.

BAB Il TINJAUAN PUSTAKA
Pada bab ini berisikan tentang teori - teori yang berkaitan dengan
electric vehicle, komponen penyusun, dan perangkat komunikasi pada electric

vehicle.

BAB Il METODOLOGI PENELITIAN
Pada bab ini bersikan Flowchart penelitian dan penjelasan isi flowchart

dan Perancangan program pada electric vehicle.



XVii

BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN

Pada bab ini berisikan tentang bagaimana algoritma PID saat diterapkan
pada electric vehicle, hasil output dari solar cell, kemudian pembahasan dari
hasil pengamatan serta hasil pengujian data untuk mengetahui tingkat

akurasinya.

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN
Pada bab ini berisikan tentang Kesimpulan, dan saran. dari penelitian yang

telah dilakukan pada electric vehicle.
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