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Rancang Bangun Robot “Self Driving Car” Menggunakan Sensor Kompas

Dengan Algoritma PID

Budiman (09111001031)
Sistem Komputer, Fakultas Ilmu Komputer Universitas Sriwijaya

Email : budiman.bm7 @gmail.com

Abstrak

Salah satu pekerjaan yang sering dilimpahkan kepada sebuah robot adalah
untuk mencari arah mata angin yang tepat dan akurat yang tidak dapat dilakukan
oleh manusia. Pada tugas akhir ini dipilih algoritma PID sebagai sistem navigasi
robot yang dapat memandu robot dalam menentukan arah mata angin yang
diinginkan. Serta metode avoider sederhana yang digunakan sebagai penghindar
halangan apabila dalam bermanuver robot mendeteksi sebuah halangan.

Pada tugas akhir ini robot menggunakan beberapa modul perangkat keras
diantaranya sebuah sensor kompas, tiga buah sensor jarak ultrasonik, dua buah
motor DC, sebuah papan arduino UNO, dan sebuah LCD 16x2. Pengujian
dilakukan pada lingkungan terbuka dan beberapa dilakukan di lingkungan dengan
adanya halangan.

Dengan menggunakan metode PID yang ditanamkan pada robot, maka
robot dapat menemukan dan menjaga konsistensi arah mata angin yang diinginkan
secara cepat dengan catatan waktu tercepat yaitu 3.9 detik pada koridor terbuka.
Serta robot juga dapat menghindari halangan dan kembali pada posisi arah yang

diinginkan dengan catatan waktu tercepat 0.9 detik.

Kata Kunci : Algoritma PID, Sistem Navigasi Robot, Robot Kompas.
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Robot Design “Self Driving Car” Using Compass Sensor and PID Algorithm

Budiman (09111001031)

Computer Engineering, Computer Science Faculty of Sriwijaya University

Email : budiman.bm7 @ gmail.com

Abstract

One of works that is given to a robot is to seek a precise and accurate
wind direction that ussually can not be done by a human. In this thesis, PID
algorithm is selected as robot navigation system that can guide robot in seeking
the desired wind direction. Along with simple avoider mothed which is used as
obstacle avoidance if in maneuvering the robot detects an obstacle.

In this thesis, robot uses some hardware module including a compass
sensor, three ultrasonik distance sensor, two DC motors, an arduino board UNO
and an 16x2 LCD. Test are done in open environtment and some are done in
environtment with obstacle in it.

By using PID method which is coded in robot, then robot can find and
keep consistency on desired wind direction rapidly with fastest time recorded that
is 3,9 second in open corridor. And robot can also avoid obstacle and come back

to desired direction position with fastest time recorded 0,9 second.

Keywords : PID Algorithm. Robot Navigation System, Compass Robot
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BAB1I
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Robot merupakan perangkat mekanika yang mampu melakukan tugas
fisik, baik itu menggunakan pengawasan serta kontrol dari manusia ataupun
menggunakan sebuah algoritma atau program yang sebelumnya telah
didefinisikan terlebih dahulu menggunakan kecerdasan buatan. Robot pada
umumnya dipergunakan untuk menggantikan pekerjaan yang berat, tidak aman
(berbahaya), serta pekerjaan yang kotor dan berulang.[1] Untuk merancang suatu
robot, dibutuhkan suatu program yang dapat bekinerja semaksimal mungkin untuk
robot tersebut, supaya robot dapat bermanuver dengan semestinya. Salah satu
metode yang dapat digunakan adalah Kontroller PID (Propotional Integral
Derivative).[2]

Layaknya manusia robot juga harus memiliki suatu indera berupa sensor-
sensor sebagai inputan untuk robot itu sendiri. Contonya adalah sensor
HMC5883L (kompas) sebagai pembacaan arah mata angin dan sensor HC-SR04
(ultrasonik) sebagai pembacaan jarak. Inputan robot yang di dapat dari hasil
pembacaan sensor akan diolah menjadi output yang berfungsi sebagai pengendali

kecepatan putaran motor DC robot.

1.2  Tujuan Dan Manfaat
1.2.1 Tujuan
Tujuan dilakukannya penelitian ini adalah:
1. Mengimplementasikan algoritma kontrol PID pada robot dalam
menjaga konsistensi arah (setpoint).
2. Membuktikan cara kerja algoritma PID (Propotional Integral
Derivative) yang tertanam pada sistem robot dapat berfungsi

sebagai pengendali putaran dan kecepatan motor.



1.2.2 Manfaat

Manfaat yang dapat diambil dari penelitian ini adalah:

1.

Memahami sistem algoritma PID yang diterapkan pada robot dalam
mempertahankan konsistensi arah (setpoint) saat bermanuver.
Memahami sistem dasar robot yang bermanuver menggunakan
sensor kompas.

Memahami cara kerja sistem robot dalam meminimalisir error

yang terjadi pada saat robot bermanuver.

1.3 Perumusan Masalah

Perumusan masalah yang dibahas pada penelitian ini adalah :

1.

Supaya robot mampu bermanuver sesuai arah (setpoint) yang
diinginkan.
Bagaimana menentukan konstanta PID pada robot agar dapat

meminimalisir error.

1.4 Batasan Masalah

Dalam penyederhanaan pembahasan pada penelitian ini, maka diambil

pembatasan masalah diantaranya :

1.
2.

Metode yang dipakai pada penelitian ini adalah kontrol PID
Bahasa pemograman yang digunakan adalah bahasa pemograman
C.

Tampilan fisik rancangan robot menggunakan model robot beroda
2 dengan tambahan 2 roda kecil (rol) yang diletakkan di depan dan
belakang robot sebagai penopang robot.

Sensor yang dipakai sebagai inputan mikrokontroler adalah Modul
Sensor HMC5883L.

Sensor pendukung yang digunakan apabila terdapat halangan di
lintasan pada saat robot bermanuver adalah Modul Sensor HC-
SRO4.

Sistem penggerak robot menggunakan 2 buah motor DC.

Supply tenaga pada robot menggunakan battery.



8.

Lintasan atau track yang digunakan adalah lintasan atau track datar

kasar (tidak bergelombang).

1.5  Metodologi Penelitian

Metodologi yang digunakan pada penelitian akan meliputi beberapa

tahapan diantaranya adalah:

1.

Studi Pustaka/Literatur

Tahap ini dilaksanakan dengan mencari dan membaca literatur
serta referensi mengenai “Sistem Navigasi Menggunakan Sensor
Kompas Dengan Algoritma PID (Propotional Integral Dervative)”

supaya mampu menunjang penulisan laporan Skripsi.

Studi Lapangan

Tahap ini dilaksanakan untuk mencari dan menentukan peralatan
yang cocok untuk perancangan perangkat keras serta
mengimplementasi Kontrol PID sebagai Pengendali Kecepatan

Motor DC.

Perancangan Sistem
Tahap ini dilakukan sebuah perancangan dan pembuatan perangkat
keras maupun perangkat lunak untuk meminimalisir error dengan

menggunakan algoritma PID.

Pengujian Algoritma Program

Tahap ini akan dilakukan pengujian algoritma PID yang telah
dirancang sebelumnya apakah dapat meminimalisir error yang
didapat. Keberhasilan pengujian dapat dilihat dari perhitungan

manual sesuai dengan referensi dengan program hasil rancangan.



5. Pengujian Program Pada Perangkat Keras
Tahap ini dilakukan penanaman program yang telah dirancang dan
dianggap berhasil pada saat pengujian manual kedalam perangkat
keras. Dan dilakukan pengujian pada perangkat keras apakah

sesuai dengan apa yang diharapkan.

6. Analisa Data Dan Sistem
Hasil dari formula dan plant yang akan didapat dan digaungkan
sebagai tujuan untuk mendapatkan hasil navigasi yang baik, dan
sebisa mungkin untuk mengecilkan error pada saat perancangan
dan dapat di analisis untuk mengetahui kekurangan dan faktor-
faktor penebabnya. Selain itu juga tahap ini bertujuan untuk
mengetahui kekurangan dan kelebihan dari hasil perancangan dan
faktor-faktor penyebabnya, sehingga mampu dipergunakan sebagai
tolak ukur perancangan dan pengembangan sistem navigasi robot

beroda selanjutnya.

1.6  Sistematika Penulisan
Sistematika yang digunakan dalam penelitian akan meliputi beberapa

tahapan sebagai berikut:

BAB I PENDAHULUAN
Pada bab ini menjeaskan pendahuluan dari penelitian ini. Dasar
dilakukannya penelitian dengan berisi latar belakang, tujuan, manfaat,

perumusan masalah dan sistematika penulisan.

BAB II TINJAUAN PUSTAKA
Pada bab ini menjelaskan dasar teori yang menunjang pembahasan dari
penelitian ini. Dasar teori ini didapat dengan membaca literatur mulai dari

buku ataupun jurnal yang terkait.



BAB III METODOLOGI PENULISAN
Pada bab ini menjeaskan alur dari penelitian yang dilakukan. Berisi
flowchart yang menjelaskan bagaimana penelitian ini berjalan mulai dari

perancangan bentuk robot sampai penggunaan kontrol PID.

BAB IV ANALISA
Pada bab ini berisi tahapan perancangan perangkat lunak, dan meliputi

pengujian perangkat lunak serta perangkat keras.

BAB V KESIMPULAN
Pada bab ini berisi penarikan kesimpulan yang didapat dari penelitian yang

dilakukan.
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