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ABSTRAKSI

Muhammad Khayatul Falakh 21801053023. Sistem Kontrol Pergerakan Roda
Omni Pada Robot Soccer UNISMA Dengan PID (Proportional Integral
Derivative). Pembimbing I: Sugiono, S.T. M.T. II: Anang Habibi, S.ST., M.T.
Teknik Elektro. Fakultas Teknik. Univeritas Islam Malang.

Dalam perlombaan Kontes Robot Indonesia (KRI), terdapat salah satu
kategori robot yang memiliki kemampuan untuk bermain sepak bola, yaitu robot
sepak bola beroda. Robot ini dirancang untuk dapat bergerak cepat di lingkungan
pertandingan, khususnya ketika menggiring bola, berpindah tempat dan mengambil
bola. Pengembangan sistem pergerakan robot menggunakan roda omni dengan PID
menjadi kebutuhan utama agar robot dapat bergerak mencapai target dengan cepat.
Penelitian ini menggunakan tiga roda omni sebagai penggerak dan PID sebagai
kontrolnya. PID merupakan gabungan dari tiga sistem kendali yang bertujuan untuk
mendapatkan keluaran dengan risetime yang tinggi dan error yang kecil. Dalam
mencari hasil dari penelitian in1 menggunakan metode #rial and error. Untuk
mencari nilai PID membutuhkan upaya berulang-ulang hingga menemukan nilai
PID terbaik (Kp = 0.1, Ki =0.3, Kd = 0.1) agar robot berjalan sesuai dengan target
setpoint (RPM) di angka 200. Dengan nilai PID tersebut mendapatkan hasil risetime
5,5102 (s), SettlingTime 98,5000 (s), Overshoot 5 (%), dan Undershoot 0 (%). Pada
saat diberi gangguan, sistem dengan PID lebih cepat untuk kembali ke target
setpoint dibandingkan tanpa PID.

Kata Kunci : Robot Soccer, PID, Roda Omni, Arduino Mega 2560.
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ABSTRACT

Muhammad Khayatul Falakh 21801053023. Omni Wheel Movement Control
System For UNISMA Soccer Robot With PID (PROPORTIONAL INTEGRAL
DERIVATIVE). I: Sugiono, S.T.,M.T. II: Anang Habibi, S.ST., M.T.. Electrical

Engineering. Faculty of Engineering. Islamic University of Malang.

In the Indonesian Robot Contest (KRI) competition, there is one category of
robot that has the ability to play soccer, namely a wheeled soccer robot. This robot
is designed to be able to move quickly in the match environment, especially when
dribbling, changing places and picking up the ball. The development of a robot
movement system using omni wheels with PID is a major requirement so that the
robot can move to reach the target quickly. This research uses three omni wheels as
the drive and PID as the control. PID is a combination of three control systems that
aim to get output with high risetime and small error. In finding the results of this
study using the trial and error method. To find the PID value requires repeated
efforts to find the best PID value (Kp = 0.1, Ki = 0.3, Kd = 0.1) so that the robot
runs according to the setpoint target (RPM) at 200. With the PID value, the results
get a risetime of 5.5102 (s), SettlingTime 98.5000 (s), Overshoot 5 (%), and
Undershoot 0 (%). When given a disturbance, the system with PID is faster to return
to the setpoint target than without PID.

Keyword : Robot Soccer, PID, Omni Wheel, Arduino Mega 2560.
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BABI1
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Perkembangan dunia teknologi saat ini begitu pesat, apalagi teknologi robot.
Saat ini robot dapat membantu pekerjaan manusia, di bidang pertanian, kesehatan,
sampai ke industri pabrik. Robot juga ditemukan di lingkup keluarga, misalnya

robot pembersih lantai, robot pembersih kaca, dan masih banyak lagi.

Kemajuan robot di Indonesia dapat dilihat dari adanya perlombaan yang
diadakan oleh Kementerian Riset, Teknologi, dan Perguruan Tinggi
(Kemenristekdikti) yaitu Kontes Robot Indonesia (KRI), perlombaan tersebut
digelar setiap satu tahun sekali. Kontes Robot Indonesia ini sebagai ajang
pembuktian setiap mahasiswa untuk berkreasi, mengembangkan bakat, dan

mengukur kemampuan mereka dalam hal robotika.

Robot soccer UNISMA sendiri nantinya akan menggunakan roda omni
sebagai sistem kontrol pergerakannya. Dalam dunia robot industri dan logistik, roda
omni telah banyak digunakan oleh berbagai kalangan selama bertahun-tahun. Roda
omni telah banyak digunakan pada kursi roda, transportasi servis di bandara, dan

lainnya.

Kontroler yang sering digunakan adalah PID. PID sendiri digunakan untuk
mengatur kecepatan roda yang nantinya dapat merespon kecepatan untuk mencapai
set point dan kestabilan pada robot soccer. Ada tiga parameter dalam PID yang

harus ditentukan, yaitu: proportional gain, integral gain, dan derivative gain.

Oleh karena itu pada penelitian ini akan mengontrol kerja sistem pergerakan
roda omni pada robot soccer UNISMA dengan PID. Untuk itu memerlukan
pengaturan kecepatan motor pada robot. Maka dari itu diperlukan kontrol PID yang
berfungsi untuk mengendalikan kecepatan motor pada robot soccer UNISMA, agar

bergerak tepat dan cepat untuk mencapai objek maupun tujuan yang ditentukan.




1.2 Rumusan Masalah

Permasalahan yang akan dihadapi penulis dalam pengerjaan penelitian ini

adalah:

REPOSITORY

1. Bagaimana merancang sistem kontrol roda omni dengan PID.

2. Bagaimana cara memprogram robot agar bergerak menggunakan

University of Islam Malang

mikrokontroler arduino.

1.3 Batasan Masalah

Dalam penelitian dan perancangan robot soccer UNISMA, terdapat batasan

masalah yang diberikan yaitu:

1. Menggunakan tiga roda omni.

2. Kontrol yang digunakan adalah PID

3. Metode yang digunakan yaitu trial and error
4

. Pengujian menggunakan kabel arduino sepanjang 1,8 meter

14 Tujuan Penelitian

Tujuan dari penelitian ini adalah untuk memprogram dan merancang sistem
kontrol pergerakan roda omni pada robot soccer UNISMA menggunakan PID

dengan mikrokontroler arduino.

1.5 Manfaat Penelitian

Manfaat dari penelitian ini diharapkan sebagai bahan acuan, pedoman, dan
rujukan untuk mengembangkan sistem kontrol pergerakan roda omni pada robot
soccer, serta memberikan kemajuan untuk program studi Teknik Elektro
Universitas Islam Malang khususnya di bidang robotik. Dan nanti kedepannya

dapat mengikuti perlombaan Kontes Robot Indonesia (KRI).
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BABYV
PENUTUP

5.1 Kesimpulan

Melihat dari hasil penelitian dan perbandingan pergerakan robot ketika jalan

di tempat maupun jalan di lantai dapat disimpulkan sebagai berikut :

Dalam merancang sistem kontrol pergerakan robot soccer menggunakan
tiga roda omni dan memprogram robot agar bergerak menggunakan mikrokontroler
arduino dilakukan dengan beberapa tahapan yaitu studi literatur, perancangan
hardware dan software, perancangan sistem, komponen yang dipakai, dan
pengujian. Dalam mencari hasil dari penelitian ini menggunakan metode trial and
error. Untuk mencari nilai PID membutuhkan upaya berulang-ulang hingga
menemukan nilai PID terbaik (Kp = 0.1, Ki = 0.3, Kd = 0.1) agar robot berjalan
sesuai dengan target setpoint (RPM) di angka 200. Dengan nilai PID tersebut
mendapatkan hasil risetime 5,5102 (s), SettlingTime 98,5000 (s), Overshoot 5 (%),
dan Undershoot 0 (%). Pada saat diberi gangguan, sistem dengan PID lebih cepat
untuk kembali ke target setpoint dibandingkan tanpa PID.

Dari hasil pengujian sebanyak 20 kali maka untuk memenubhi target setpoint
(RPM) di angka 200, ketika robot berjalan menggunakan PID saat jalan di tempat,
gerak maju membutuhkan waktu rata-rata 0,754 detik, gerak mundur 0,7275 detik,
gerak kiri 0,7335 detik, dan gerak kanan 0,648 detik. Ketika jalan di lantai dengan
PID gerak maju 0,614 detik, gerak mundur 0,698 detik, gerak kiri 0,697 detik, dan
gerak kanan 0,7245 detik. Hasil pengujian robot berjalan tanpa PID saat jalan di
tempat, gerak maju membutuhkan waktu rata-rata 3,895 detik, gerak mundur
3,9695 detik, gerak kiri 4,008 detik, dan gerak kanan 3,9195 detik. Ketika jalan di
lantai tanpa PID gerak maju 4,4885 detik, gerak mundur 4,585 detik, gerak kiri
4,613 detik, dan gerak kanan 4,777 detik.

Perbandingan ketika robot berjalan dengan PID dan tanpa PID saat jalan di
tempat disimpulkan bahwa menggunakan PID menghasilkan waktu lebih cepat
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untuk mencapai target setpoint (RPM). Begitu juga hal yang sama ketika robot
berjalan dengan PID dan tanpa PID saat jalan di lantai, menghasilkan waktu lebih
cepat ketika menggunakan PID dibandingkan dengan tanpa menggunakan PID.

5.2 Saran

Merancang pergerakan robot soccer UNISMA ini masih terdapat beberapa

kekurangan. Berikut beberapa saran untuk pengembangan yang lebih baik yaitu :

1. Menambahkan fitur wireless, agar dapat digunakan tanpa menggunakan
kabel.
2. Menambahkan fitur tracking posisi robot, agar bisa mengetahui posisi

pergerakan robot ketika sedang berjalan maupun berhenti.

3. Mengembangkan lagi PID dengan metode yang berbeda.
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