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ABSTRAK

Robot beroda merupakan salah satu jenis robot yang terus dikembangkan 

hingga saat ini. Hal yang paling penting dalam perancangan robot beroda adalah 

bagaimana agar robot bisa berjalan lurus saat robot diberi perintah untuk bergerak 

maju atau mundur. Salah satunya adalah dengan menambahkan pengontrol pada 

robot tersebut.

Pengontrol mikro yang biasanya digunakan sebagai otak sistem 

elektronika robot beroda dapat dimanfaatkan sebagai pengontrol PID untuk 

mengatur kecepatan putar motor DC sebagai penggerak roda kiri dan roda kanan 

robot beroda.

Dari hasil eksperimen, terbukti bahwa penggunaan pengontrol PID untuk 

pengontrolan kecepatan putar  motor DC sebagai penggerak roda robot 

menunjukkan perbaikan respon pada pergerakan robot jika dibandingkan dengan 

pergerakan robot tanpa pengontrol.
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ABSTRACT

Wheeled robot is one of the robot type which is continue to be developed. 

The significant thing in wheeled robot design is how to move robot straightly. 

One of the method to make a robot move straightly is by adding a controller.

Microcontroller which is usually used as processor on a wheeled robot 

electronics system, can be exploited as PID controller for DC motor speed control. 

From the experiment’s results, it has been proved that by using PID 

controller for DC motor speed control as a driver, the controlled robot wheeled 

shows a better response compared to the response without controller.
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