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 Penentuan parameter robot sangat diperlukan dalam perancangan sebuah 

robot. Parameter yang mempengaruhi adalah: (1) massa robot; (2) tegangan, 

resistansi, dan induktansi motor; (3) perbandingan gear; (4) torsi konstan; (5) jari-

jari roda; dan (6) lebar robot mobil. Dengan demikian, simulasi dilakukan agar 

dapat menentukan nilai parameter yang sesuai dengan kebutuhan. 

 Pada penelitian ini, model matematika yang digunakan merupakan hasil 

kombinasi dari penurunan model matematika Randal W. Beard (2002) dan 

beberapa hukum kinematika dan dinamika. Untuk mencapai koordinat acu (set 

point), pengendali on/off ditambahkan pada model tersebut. Simulasi yang 

dilakukan adalah menguji robot mobil sehingga dapat: (1) bergerak dari koordinat 

ke koordinat lain dengan atau tanpa gangguan; (2) bergerak mengikuti trayektori 

dengan atau tanpa gangguan. 

 Hasil simulasi menunjukkan pada waktu cacah (sampling time) 0.01 detik 

dan tegangan 5 Volt, maka kesalahan (error) yang terjadi berkisar 0.1%-0.5%. 

Untuk waktu cacah (sampling time) 0.1 detik dan tegangan 8 Volt, kesalahan 

(error) yang terjadi berkisar 0.8%-10%. Waktu pencapaian koordinat acu (set 

point) untuk tegangan 5 Volt lebih lama dibandingkan tegangan 8 Volt. Dalam 

simulasi, hasil yang optimal diperoleh bila waktu cacah (sampling time) 0.01 detik 

dengan tegangan 8 Volt maka kesalahan (error) yang terjadi berkisar 0.17%-

1.4%. 
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 Determination of robot parameters are needed in robot designing. The 

parameters are include: (1) mass of robot; (2) voltage, resistance, and inductance 

of motor; (3) gear ratio; (4) torque constant; (5) radius of wheel; and (6) length of 

car robot. Therefore, simulation is conducted to determine the parameters. 

 In this research, the mathematical model used is combination of model 

from Randal W. Beard (2002) and some kinematic and dynamic formula. On/off 

controller is used to reach set point. In this simulation, mobile car robot is tested 

in: (1) move from coordinate to other coordinate, with or without noise; (2) move 

through particular trajectory, with or without noise. 

 The conclusions are, when sampling time 0.01 s and motor voltage 5 V, 

error is about 0.1%-0.5%. When sampling time 0.1 s and motor voltage 8 V, error 

is about 0.8%-10%. Time duration to reach the set point in 5 V-supplied motor is 

greater than 8 V-supplied motor. Optimal result in simulation is when sampling 

time 0.01 s and motor voltage 8 V with error is about 0.17%-1.4%. 

 

 

Keyword : Mobile Car Robot Model, On/Off Controller, Point to Point, Through 
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