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ABSTRAK

SISTEM KENDALI KECEPATAN PADA AUTONOMOUS ELECTRIC
VEHICLE DENGAN MENGGUNAKAN PENGENDALI PID

(M. Zaid Haritsyah, 03041281722043, 2021, 48 halaman)

Autonomous electric vehicle merupakan sebuah kendaraan cerdas yang
menggunakan sistem self-driving. Salah satu hal penting dalam sistem self-driving
adalah sistem speed-control otomatis, yang merupakan sebuah sistem yang
bertugas untuk mengatur kecepatan kendaraan secara otomatis saat melakukan
deselerasi maupun akselerasi. Penelitian ini bertujuan untuk mengatur sistem
speed-control agar berjalan dengan baik, untuk itu diperlukan sebuah inputan untuk
mengatur setpoint kecepatan yang diinginkan dan juga sebuah pengendali untuk
mempertahankan kecepatan tersebut. Pada penelitian ini digunakan RFID sebagai
input setpoint dan metode kontrol PID akan mempertahankan kecepatan sesuai
dengan setpoint yang ada pada RFID. Metode kontrol PID dipilih karena metode
ini dapat menjaga kestabilan kecepatan kendaraan listrik. Pada Penentuan
parameter gain pada PID dilakukan dengan metode trial and error yang dilakukan
dengan 4 kali pengujian. Pengujian-pengujian ini dilakukan di 7 titik dengan 13
tag RFID untuk kondisi lurus dan berbelok. Setiap RFID memiliki inputan setpoint
yang berbeda, yaitu 60, 70, 80, dan 120 RPM. Hasil pengujian terbaik adalah
dengan nilai Kp =1, Ki = 0.1 dan Kd = 2 dinilai menjadi yang paling stabil dalam
mengatur kecepatan kendaraan hal ini dikarenakan pengujian dengan nilai Kp =1,
Ki = 0.1 dan Kd = 2 memiliki rise time, delay time dan settling time yang cukup
cepat serta overshoot yang cukup kecil sehingga memiliki kestabilan terbaik
dibanding pengujian yang lainnya.

Kata Kunci : Autonomous Electric Vehicle, RFID, Kontrol Kecepatan, PID

Palembang, 20 Oktober 2021
Menyetujui,
Pembimbing Utama

Ir. Zaenal Husin, M.Sc
NIP : 19560214198503100

: 197108141999031005
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ABSTRACT

SPEED CONTROL SISTEM OF AN AUTONOMOUS ELECTRIC VEHICLE
USING PID CONTROLLER

(M. Zaid Haritsyah, 03041281722043, 2021, 48 pages)

Autonomous electric vehicle is an intelligent vehicle that uses a self-driving
system.. An important thing in self-driving system is the automatic speed-control
system, which is a system assigned to adjust the speed of the vehicle automatically
when decelerating or accelerating. This research aims to adjust the speed-control
system to run properly, for that we need an input to set the desired speed setpoint
and also a controller to maintain that speed. On our reasearch, RFID is used as
the setpoint’s input and the PID control method will maintain speed according to
the setpoint on RFID. PID control method was chosen because this method can
maintain a stable speed of electric vehicle. The determination of the gain
parameter on the PID is carried out by the trial and error method which is carried
out with 4 tests. These tests were carried out at 7 points with 13 RFID tags for
straight and turn conditions. Each RFID has a different setpoint input, namely
60, 70, 80, and 120 RPM. The best result is the value of Kp =1, Ki = 0.1 and Kd
= 2 which is considered to be the most stable in regulating vehicle speed, this is
because tests with values of Kp = 1, Ki = 0.1 and Kd = 2 have rise time, delay time
and The settling time is quite fast and the overshoot is small enough so that it has
the best stability compared to other tests.

Keywords : Autonomous Electric Vehicle, RFID, Speed Control, PID
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1  Latar Belakang

Autonomous electric vehicle merupakan sebuah kendaraan cerdas yang
menggunakan sistem self-driving [1]. Self-driving merupakan salah satu jenis
kontrol autonomous car yang berfungsi memudahkan manusia dalam berkendara
secara otomatis tanpa campur tangan pengemudi. Self-driving berguna ketika
pengemudi mengalami kondisi-kondisi tertentu yang harus melepaskan kemudi
seperti mengangkat telpon, mengambil sesuatu di dashboard, dan lain sebagainya
[2]. Selain hal tersebut self-driving juga berguna untuk mencegah hal-hal yang tidak
diinginkan seperti kecelakaan yang diakibatkan oleh human error, kurangnya
kemampuan pengemudi dan lain sebagainya. Salah satu hal penting dalam sistem
self-driving adalah mengenai sistem speed-control otomatis.

Sistem speed-control otomatis sendiri merupakan sebuah sistem yang
bertugas untuk mengatur laju atau kecepatan kendaraan secara otomatis. Sistem ini
bermanfaat dalam penerapatan autonomous electric vehicle untuk mengatur
kecepatan kendaraan baik itu saat melakukan deselerasi yaitu pengurangan
kecepatan kendaraan maupun saat melakukan akselerasi yaitu penambahan
kecepatan kendaraan. Penelitian mengenai sistem speed-control telah banyak
dilakukan salah satunya adalah menggunakan RFID [3][4]

Radio Frequency ldentification atau biasa dikenal dengan sebutan RFID
merupakan sebuah metode pengidentifikasian otomatis dengan sistem frekuensi
radio yang menggunakan sarana yang disebut label RFID atau transponder (tag)
untuk menyimpan dan mengambil data jarak jauh [5]. RFID sendiri memiliki
beberapa keunggulan diantaranya harganya yang murah dan mudah
diimplementasikan ke berbagai sistem kontrol termasuk dalam mengontrol
kecepataan kendaraan autonomous electric vehicle.

Dalam penelitian terhadap speed-control pada autonomous electric vehicle
telah dilakukan dalam berbagai metode diantaranya adalah menggunakan metode
Fuzzy[4] dan metode PID[2][6][7].



Berdasarkan penelitian-penelitian sebelumnya, pada tugas akhir ini akan
dilakukan penelitian menggunakan metode proportional integral derivative (PID).
Metode ini dipilih karena dapat menjaga kestabilan kecepatan kendaraan listrik [6]
serta memiliki struktur yang lebih sederhana dan menghasilkan kinerja yang baik
[7]. Oleh karena itu penulis mengambil topik mengenai sistem kendali kecepatan
pada autonomous electric vehicle dengan menggunakan pengendali PID.

1.2 Perumusan Masalah

Autonomous vehicle merupakan kendaraan yang dapat berjalan sendiri
tanpa adanya bantuan tangan manusia sehingga dalam pelaksanaannya speed-
control sangat berpengaruh besar terhadap keselamatan yang ada di jalan raya.
Dengan sistem speed-control yang terintegrasi dengan RFID untuk melakukan
perlambatan pada saat ada belokan atau tikungan sehingga Autonomous electric
vehicle dapat beroperasi secara aman dan terlindungi dari hal-hal yang tidak

diinginkan.

1.3 Tujuan Penelitian
Tujuan dari penelitian ini adalah untuk menggunakan RFID dan metode PID

untuk mengendalikan speed-control dalam autonomous electric vehicle.

1.4  Pembatasan Masalah
Lingkup batasan masalah pada penelitian ini agar permasalahan yang
dibahas menjadi terarah meliputi:
1. Autonomous electric vehicle beroperasi di kampus Unsri Indralaya.
2. Pengontrolan kecepatan terbatas hanya pada jalan yang telah ditandai tag RFID
terlebih dahulu sebelumnya.
3. Terbatas pada kondisi jalan yang sepi atau tidak adanya gangguan.

4. Tidak membahas kontrol kemudi dan rem.



1.5 Keaslian Penelitian

Beberapa penelitian sebelumnya mengenai speed-control pada autonomous
car telah dilakukan dengan menggunakan berbagai metode dan simulasi yang
bervariasi, hal ini menjadi referensi penulis dalam melakukan penelitian ini.
Penelitian yang dilakukan oleh Jen Heo Teng dkk. Penelitian yang mereka lakukan
adalah untuk menguji keberhasilan RFID sebagai pengontrol mobil autonomous
[3]. Dalam penelitian ini akan dilakukan 3 buah percobaan pada prototype mobil.
Percobaan-percobaan ini dilakukan untuk menguji ketepatan kecepatan kendaraan
saat menggunakan RFID.

Pada penelitinan yang dilakukan oleh Josue Perez dkk, Penelitian yang
mereka lakukan adalah dengan menguji RFID sebagai sensor inputan pengatur
kecepatan serta menggunakan metode fuzzy sebagai metodenya, kecepatan
kendaraan akan diatur berdasarkan rambu-rambu yang ada dijalan [4]. Dalam
penelitian ini mobil akan melaju lalu mendeteksi tag yang ada pada rambu-rambu
sehingga kecepatan pada mobil akan disesuaikan sesuai rambu yang ada.

Penelitian lainnya dilakukan oleh Muhammad Taufiqurrahman dkk.
Penelitian ini bertujuan untuk merancang sistem self-driving dengan menggunakan
metode kontrol PD [2]. Penelitian ini menggunakan sensor ultrasonic sebagai
pendeteksi halangan yang nantinya akan diproses dengan menggunakan metode PD
sehingga menciptakan kestabilan saat mobil bergerak pada sebuah lintasan.

Penelitian selanjutnya dilakukan oleh Yohanes U D Sipul dkk. Penelitian
ini bertujuan untuk mengatur speed-control pada sepeda motor listrik menggunakan
metode PID [6]. Dalam penelitian ini menggunakan perbandingan metode
penghitungan kecepatan pada sepada motor, metode pertama adalah tanpa PID dan
yang kedua adalah dengan PID.

Penelitian berikutnya dilakukan oleh Andreas Parluhutan Bonor Sinaga dan
Josaphat Pramudijanto adalah untuk merancang dan mengimplementasikan
kontroler PID dalam pengaturan autonomous car [7]. Penelitian ini menggunakan
simulasi dan prototype autonomous car untuk mengetahui performansi kecepatan

putar pada beban nominal dan beban maksimal.
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