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ABSTRAK 
 Dewasa ini teknologi di bidang robotik semakin berkembang. Robot yang ada 

salah satunya adalah WiRobot X80 produksi Dr.Robot,inc. X80 merupakan robot 

canggih yang memiliki kamera dan speaker yang dapat digunakan untuk merekam, 

serta berbagai macam sensor termasuk rotary encoder. X80 dikontrol dengan 

personal computer / notebook dengan media komunikasi wireless router 

802.11g/24GHz sebagai access point. Namun demikian X80 tidak dapat bergerak 

maju lurus. Hal ini dikarenakan adanya perbedaan kecepatan putar kedua motor dc 

yang digunakan sebagai penggeraknya. Oleh sebab itu diperlukan suatu algoritma 

yang lebih baik untuk mengontrol kecepatan motor dc tersebut.  

 Pada tugas akhir ini, X80 dapat bergerak lurus dengan algoritma yang dibuat. 

Sistem yang digunakan untuk mengontrol kecepatan motor dc adalah loop-tertutup 

dan pengontrol yang digunakan adalah pengontrol PID dengan parameter PID yang 

berbeda untuk kedua motor dc. Berdasarkan kontrol kecepatan motor, maka selain 

kecepatan robot maksimal 50 cm/s, sudut belok (0-180)o arah kiri dan kanan, jarak 

tempuh robot juga dapat ditentukan.  

 Setelah melakukan pengujian, maka X80 bergerak lurus dengan parameter 

PID motor kiri adalah Kp=100, Ki=0, Kd=0 dan parameter PID motor kanan adalah 

Kp=48, Ki=0.48, Kd=0. Kecepatan gerak robot memiliki error 15% dari set point. 

Sudut belok lebih kecil dari 30o memiliki error lebih dari 10%. Jarak tempuh robot 

memiliki error (12.5-30)%, semakin jauh jarak tempuh maka eror semakin kecil. 

 

Kata kunci : WiRobot X80, Pengontrol PID. 
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ABSTRACT 

 Nowadays, robotic technology develops greatly. One of the robot is WiRobot 

X80, produced by Dr.Robot,inc. X80 is hightech robot which not only has camera 

and speaker that can be used to record, but also a variety of sensors which include 

rotary encoder. X80 is controled by personal computer / notebook with wireless 

router 802.11g/24GHz as the access point. One of its weaknesses is that X80 

manoeuvre are can not move straight, it happens because of the difference of the two 

dc motor’s velocity that is used as its motor. That is why it needs a better algoritma 

to control the dc motor’s velocity.  

 In this final project can be found the algoritma which can make X80 move 

stright. Close-loop system is used to control the dc motor’s velocity and the 

controller is PID controller with a different PID parameter for two dc motor. Based 

on the motor velocity control, we can input the robot’s speed with maximum speed 

50 cm/s, left and right turning angle (0-180)o , and the robot’s distance. 

 After doing several test, it can be found that X80 can move stright using left 

PID parameter motor is Kp = 100, Ki = 0, Kd = 0 and right PID parameter motor is 

Kp = 48, Ki = 0.48, Kd = 0. From the set point, the robot’s speed has 15% error. The 

turning angle is smaller than 30o has error more than 10%. The robot’s distance has 

(12.5-30)% error, as the distance is longer, the error will be smaller. 
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