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ABSTRAK

Brain-controlled wheelchair merupakan salah satu inovasi berbasis sistem
electroencephalography (EEG) yang sedang dikembangkan saat ini untuk penderita
disabilitas. Pengendalian kecepatan merupakan fokus pengembangan pada brain-
controlled wheelchair sebagai keamanan pengguna. Pada Tugas Akhir ini dirancang
sistem pengendali kecepatan menggunakan sensor Inertial Measurement Unit (IMU)
pada kemiringan mendatar, menurun dan menaik.

Pada Tugas Akhir ini membahas perancangan dan implementasi pengendali
kecepatan menggunakan kontroler PID. Kontroler PID ini terdiri dari 3 parameter,
yaitu proporsional, integral, dan derivatif. Ketiga parameter ini didapat menggunakan
tuning PID. Metode tuning PID yang digunakan adalah metode Ziegler-Nichols | dan
Ziegler-Nichols 1I. Tuning PID digunakan pada 3 kondisi yaitu kondisi permukaan
mendatar, menurun, dan menaik. Untuk kondisi permukaan mendatar dan menaik
digunakan metode Ziegler-Nichols | sedangkan untuk kondisi permukaan menurun
digunakan metode Ziegler-Nichols Il. Selanjutnya dilakukan tuning kembali
menggunakan trial and error.

Penerapan kontroler PID pada sistem berhasil dilakukan sebagai pengendali
kecepatan, sehingga mencapai kestabilan pada beberapa kemiringan. Parameter PID
pada kondisi mendatar dengan nilai Kp sebesar 12, Ki sebesar 20 dan Kd sebesar 5
dapat diapakai pada kemiringan sebesar 2° menurun sampai dengan 2° menaik.
Parameter PID pada kondisi menaik dengan nilai Kp sebesar 7.5, Ki sebesar 10 dan
Kd sebesar 6.5 dapat diapakai pada kemiringan berkisar 8°-11° sedangkan parameter
PID pada kondisi menurun dengan nilai Kp sebesar 4, Ki sebesar 0.75 dan Kd sebesar
3 masih belum mampu membuat sistem stabil pada beberapa penurunan.
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ABTRACT

Brain-controlled wheelchair is one of the innovations based on
electroecephalography system which is being developed for disabilities people. Speed
control is the focus of development on brain-controlled wheelchair for safety of users.
In this final project was designed speed control system using Inertial Measurement
Unit sensor on horizontal level, down, and upward position.

This final project discusses the design and implementation of speed controller
using PID controller. The PID controller consists of 3 parameters, namely
proportional, integral, and derivative. These parameters are obtained by using PID
tuning. The PID tuning method used are the Ziegler-Nichols | and Ziegler-Nichols II.
PID tuning is used in 3 conditions, that are horizontal level, down and upward
position. The condition of horizontal and upward position is used Ziegler-Nichols |
method, while for down position is used Ziegler-Nichols Il method. Then PID
controller is tuned again by trial and error.

The application of PID controller to the system is successfully as a speed
controller, so the system can reach stability at some levels. PID parameters on
horizontal conditions with the value of Kp is 12, Ki is 20 and Kd is 5 can be applied
at 2° down position to 2° upward position. PID parameters in the upward condition
with the value of Kp is 7.5, Ki is 10 and Kd is 6.5 can be applied on slope ranging
from 8°-12°. For down condition, PID parameters with the value of Kp is 4, Ki is
0.75 and Kd is 3 still not be ab;e to make the system stable.
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