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Abstrak

Robot wall follower adalah robot otomatis yang gerakannya mengikuti dinding-dinding pembatas
pada lintasan. Navigasi robot wall follower merupakan salah satu sistem navigasi robot yang
digunakan dalam perlombaan seperti Kontes Robot Cerdas Indonesia (KRCI) dimana robot tipe
wall follower ini dapat mengikuti bentuk - bentuk dinding arena. Robot tipe ini dipilih karena
arena terdiri dari dinding-dinding yang membentuk lorong dan ruangan. Tugas akhir ini
merancang dan mengimplementasikan algoritma kontrol pada robot wall follower menggunakan
kontroler Proportional Integral Derivative (PID) sebagai sistem kontrol pada navigasi robot wall
follower. Tugas dari robot ini adalah menyusuri dinding arena yang bentuknya bebas. Kontroler
PID pada robot wall follower bertujuan untuk memuluskan pergerakan robot saat menelusur
ruangan/dinding lintasan. Dengan bantuan kontroler PID robot wall follower mampu bernavigasi
dengan halus, responsif dan tanpa tabrakan. Penentuan hasil tuning parameter kontroler PID ini
didapatkan dengan menggunakan metode trial dan error. Hasil tuning parameter kontroler PID
yang dicapai dari penelitian tugas akhir ini diperoleh nilai Kp= 6, Ki= 1 dan Kd= 3.

Kata Kunci: Robot Wall Follower, Kontroler PID, Tuning Parameter

PENDAHULUAN

Robot adalah sebuah alat mekanik yang dapat melakukan tugas fisik, baik menggunakan
pengawasan ataupun kontrol manusia dengan menggunakan program yang telah
didefinisikan terlebih dulu (kecerdasan buatan). Saatini, robot banyak digunakan dalam
berbagai bidang kehidupan masyarakat. Bahkan, Setiap tahun kontes robot selalu ada
untuk memperkenalkan dan memperluas ilmu pengetahuan tentang robot. Robot yang akan
dibahas pada tugas akhir ini adalah robot wall follower.(Munandar & Amarudin, 2017),
(Amarudin & Sofiandri, 2018), (Amarudin et al., 2014) Pada penelitian sebelumnya juga
pernah membahas tentang robot wall followerini dengan menggunakan bahan penelitian
seperti sensor ultrasonik ping, ATMega32, dan Modul RF YS-1020. Tetapi, menurut saya
masih terdapat beberapa kekurangan.(Amarudin & Atri, 2018), (Amarudin et al., 2020),
(Amarudin & Silviana, 2018)

Robot adalah sebuah alat mekanik yang dapat melakukan tugas fisik, baik menggunakan
pengawasan ataupun kontrol manusia dengan menggunakan program yang telah
didefinisikan terlebih dulu (kecerdasan buatan).(Dita et al., 2021), (Amarudin & Ulum,
2018), (Amarudin & Riskiono, 2019) Saatini, robot banyak digunakan dalam berbagai
bidang kehidupan masyarakat. Bahkan, Setiap tahun kontes robot selalu ada untuk
memperkenalkan dan memperluas ilmu pengetahuan tentang robot. Robot yang akan
dibahas pada tugas akhir ini adalah robot wall follower. Pada penelitian sebelumnya juga
pernah membahas tentang robot wall followerini dengan menggunakan bahan penelitian
seperti sensor ultrasonik ping, ATMega32, dan Modul RF YS-1020. Tetapi, menurut saya
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masih terdapat beberapa kekurangan.(Wantoro et al., 2021), (Samsugi et al., 2020),
(Sulastio et al., 2021)

Robot wall follower pendeteksi keberadaan manusia menggunakan sensor ultrasonik
SRF04 untuk mendeteksi halangan yang ada di depannya dengan cara memancarkan sinyal.
Sensor ultrasonik SRF04 bekerja dengan memancarkan gelombang ultrasonik lalu
mendeteksi pantulannya. Selain itu juga menggunakan motor DC sebagai penggerak utama
robot serta mikrokontroler ATMega32 yang memiliki kelebihan pada port ADC 8 channel
10-bit sehingga dapat langsung dihubungkan dengan sensor dan pada setiap portnya dapat
langsung dihubungkan pada driver motor DC.(Yulianti et al., 2021), (Puspaningrum et al.,
2020), (Fakhrurozi et al., 2021) Mikrokontroller ATMega32 juga memiliki aplikasi
teknologi RISC dengan kecepatan maksimal 16 MHz yang membuatnya lebih cepat
dibandingkan dengan varian MCS-51. Dalam proses pendeteksian, robot berjalan dengan
cara meniti dinding menggunakan sensor ultrasonik pada robot sehingga robot terus
berjalan meniti dinding tanpa harus menabrak dinding, jadi robot dapat terus berjalan
mencari manusia.(Khadaffi et al., 2021), (Harahap et al., 2020), (Valentin et al., 2020)

KAJIAN PUSTAKA

Sub-bagian |

Sensor berguna untuk mengetahui kondisi-kondisi dibagian dalam (internal) atau bagian
luar (eksternal) robot. Atau, dapat dikatakan juga bahwa sensor adalah suatu piranti
elektronik yang dapat digunakan sebagai media komunikasi antara robot dan lingkungan di
sekitarnya. Sensor robot dapat dibedakan menjadi dua kategori, Arduino Uno adalah papan
mikrokontroler yang berbasiskan ATmega328.(Jupriyadi, 2018), (Bahrudin et al., 2020),
(Jupriyadi et al., 2021) Arduino jenis ini memiliki 14 pin input/output digital (dengan 6 di
antara nya bisa digunakan sebagai output PWM), 6 analog input, ceramicresonatorl6 MHz,
koneksi USB, sambungan untuk power supply, header ICSP, dan tombol reset. Untuk
menghidupkan nya,mikrokontroler ini bias disambungkan ke komputer menggunakan
koneksi USB, menggunakan adaptor AC-DC, atau baterai.(Borman et al., 2018), (Jupriyadi
et al., 2020), (Kistijantoro, 2014)

Driver motor L298 adalah IC yang dapat digunakan sebagai driver motor DC. IC ini
menggunakan prinsip kerja H-Bridge. Tiap H-Bridge dikontrol menggunakan level
tegangan TTL yang berasal dari outputmikrokontroler. L298 dapat mengontrol 2 buah
motor DC.(Utama & Putri, 2018), (Neneng et al., 2021), (Novia Utami Putri et al., n.d.)
Tegangan yang dapat digunakan untuk mengendalikan robot bisa mencapai tegangan 46
VDC dan arus 2 A untuk setiap kanalnya. Berikut ini bentuk IC L298 yang digunakan
sebagai motor driver.(Riski et al., 2021), (Riskiono et al., 2018), (Riskiono, Susanto, et al.,
2020)

Motor DC merupakan perangkat elektromagnetis yang mengubah energi listrik menjadi
energi mekanik. Energi mekanik ini digunakan untuk, misalnya memutar impellerpompa,
Atau blower, menggerakan kompresor, mengangkat bahan,dll.(Oktaviani et al., 2020),
(Darwis et al., 2020), (Riskiono, 2018) Motor DC digunakan juga di rumah (mixer, bor
listrik, fanangin) dan di industri. Kumparan medan pada motor dc disebut stator (bagian
yang tidak berputar) dan kumparan jangkar disebut rotor (bagian yang berputar).(Wajiran
et al., 2020), (Ayunandita & Riskiono, 2021), (Riskiono et al., n.d.)
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METODE

PID (Proportional Integral Derivative) Controller merupakan kontroler untuk menentukan
kepresisian suatu sistem instrumentasi dengan karakteristik adanya umpan balik / feed
back pada sistem tersebut. Komponen PID terdiri dari 3 jenis, yaitu Proportional, Integratif,
dan Derivatif. Dalam waktu kontiniu, sinyal keluaran control PID dapat dirumuskan
sebagai berikut.(Riskiono & Pasha, 2020), (Riskiono, Hamidy, et al., 2020)

U(t) = Kpe(t) + K. J' e(t)dt — Ky 90

dt

Rancangan Rangkaian Alat Pada perancangan alat kali ini dibutuhkan bahan-bahan dan
alat dapat dilihat pada skema alat yang ditunjukan pada alat dibawah ini.
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Gambar 2 Diagram Blok Alat

Kesimpulan dari flowchart diatas adalah bentuk dari prosedur penelitian dimana pada
prosedur tersebut, penelitian dilakukan dengan cara studi literatur terlebih dahulu untuk
dapat mengetahui apa saja yang diperlukan dan dipahami dalam pembuatan tugas akhir
ini.(Rahmanto et al., 2020), (Riskiono et al., 2016)

HASIL DAN PEMBAHASAN

Perancangan desain robot ini akan menjelaskan hal yang sudah dicapai dari perancangan
desain robot sebelumnya.
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Gambar 3 Robot Wall Folower

Dari gambar diatas dijelaskan bahwa robot wall folower dapat bergerak sesuai dengan
yang kita inginkan dan dapat memiliki berjalan sesuai dengan yang kita perintah. Dalam
menentukan nilai parameter kendali PID bisa dilakukan dengan cara try and error atau
dengan cara coba-coba namun dangan cara tersebut akan lebih sulit dan membutuhkan
waktu yang lama untuk mendapatkan hasil kendali yang stabil, maka dari itu dalam
menentukan nilai yang tepat untuk parameter aksi kontrol proporsional, integral dan
derivative bisa dilakukan dengan melakukan tuning dengan metode Ziegler-Nichols sama
seperti proses tuning yang di lakukan pada robot line follower.

SIMPULAN

Dari hasil pengujian yang dilakukan serta analisa terhadap robot wall follower dengan
metode Proportional Integral Derivative, dapat diambil suatu kesimpulan sebagai berikut :
1. Sensor dapat mendeteksi jarak ideal dengan menggunakan set point 15. 2. Secara
keseluruhan, kinerja robot wall follower ini sudah stabil dibandingkan penelitian
sebelumnya. 3. Dalam hal kontrol, untuk mendapatkan kondisi robot wall follower yang
baik digunakan nilai Kp = 6, Ki =1, dan Kd = 3.
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