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ABSTRAK 

Kontes Robot Cerdas Indonesia (KRCI) merupakan sebuah kompetisi 

robot yang diadakan setiap tahun. Dari tahun ke tahun, KRCI mengalami 

perubahan dalam hal tingkat kesulitan yang harus diatasi oleh robot. Robot harus 

dapat bergerak dengan cepat dan lincah, kembali ke posisi HOME, dan memasuki 

seluruh ruang yang ada. Berbagai kelemahan belum dapat diatasi terutama dalam 

penerapan sistem kontrol yang banyak mengandalkan sistem kontrol On Off.  

Untuk itu pada Tugas Akhir ini, dirancang robot beroda yang mempunyai 

dimensi yang lebih kecil dan menggunakan sistem kontrol PID. Metoda tuning 

PID yang digunakan merupakan modifikasi antara metoda Ziegler Nichols II dan 

trial and error. Metoda ini dapat membantu mempercepat perolehan nilai 

parameter PID.  

Berdasarkan percobaan yang dilakukan modifikasi trial and error  dan 

Ziegler Nichols II  dapat diterapkan  untuk kecepatan motor DC rendah (reference 

PWM 25, 50), sedangkan untuk kecepatan motor DC tinggi (75, 125) lebih tepat 

menggunakan metoda trial and error saja. Sedangkan desain robot dianjurkan 

menempatkan posisi sensor lebih kedepan dari actuator agar error  terbaca lebih 

dahulu dan respon kontroler tidak terlambat. 

 

Kata Kunci : Robot Beroda, KRCI, Sensor UVtron, Sensor Jarak Ultrasonic, 

Pengontrol Mikro Atmega128. 
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ABSTRACT 

Indonesian Intelligent Robot Contest (KRCI) is a robot competition held 

every year. From year to year, KRCI changes in the level of difficulty to be 

overcome by the robot. The robot must be able to move quickly and swiftly, back 

to the HOME position, and into the entire space available. These weaknesses have 

not been able to overcome, especially in the application of control systems that are 

relying on the control system On Off. 

Therefore the final project, designed a wheeled robot that has smaller 

dimensions and using the PID control system. PID tuning method used is a 

modification of the method of Ziegler and Nichols II trial and error. This method 

can help to accelerate the acquisition of PID parameter values. 

Based on experiments conducted trial and error and modification of Ziegler 

Nichols II can be applied to low-speed DC motor (PWM reference 25, 50), while 

for high-speed DC motor (75, 125) is more appropriate to use the method of trial 

and error alone. While the robot design is recommended to put more forward 

position of the actuator sensor that reads the error response of the controller in 

advance and do not be late. 
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