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ABSTRAK

Ketidakakuratan hasil masukan dari sensor encoder dapat terjadi pada navigasi
kontrol mobil robot diakibatkan benda kecil menempel pada roda sehingga
menyebabkan benjolan kecil serta slip yang terjadi antara roda dengan lantai. Hal ini
menyebabkan navigasi robot tidak dapat mengetahui posisi yang akurat, sehingga robot
tidak mampu berjalan sesuai dengan lintasan yang ada. Dari permasalahan tersebut
perlu dikembangkan suatu sistem yang dapat memprediksi kompensasi error yang
dialami oleh encoder.

Tujuan penelitian ini adalah mencari sensor error kompensator dan metode
filter agar robot dapat berjalan sesuai lintasan. Pada penelitian menggunakan IMU
(Inertial Measurement Unit) sebagai sensor kompensator. IMU yang digunakan terdiri
dari sensor kompas dan giroskop. Kedua sensor ini menggunakan frame absolute bumi.
Nilai masukan dari sensor encoder di kompensasi oleh dua sensor yaitu kompas serta
giroskop. Giroskop mengkompensasi kecepatan sudut dari encoder, kompas
mengkompensasi nilai encoder terhadap arah medan magnet. Kedua sensor tersebut
mempunyai error masing - masing . Untuk itu diperlukan filter yang dapat memberikan
nilai kompensasi yang tepat.

Jenis filter yang digunakan adalah complementary filter. Metode filter ini
memberikan nilai kepercayaan untuk masing — masing sensor berdasarkan
karakteristiknya. Hasil percobaan menggunakan complementary filter menunjukan
bahwa mobil robot dapat berjalan sesuai lintasan, meningkatkan reliability pada mobil
robot.

Kata Kunci : Mobil Robot, IMU, Inertial Measurement Unit, Encoder, Kompas,
Giroskop, UV (Unmanned Vehicle)
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ABSTRACT

Inaccuracies result of input from the encoder sensor which occurred in control
navigation of mobil robot due to the small object attached to the wheel causing a small
bump and slip that occurs between the wheels with the floor. It causes the robot
navigation unable to know the accurate position and the robot would not be able to run
in accordance with the existing trajectory. From this problem, it is needed to develop a
system which can predict the error compensation experienced by the encoder.

The purpose of this final project is to look for error compensator sensor and
filter method in order to produce good results. In this study the authors use the IMU
(Inertial Measurement Unit) as the sensor compensator. IMU sensor consists of
compass and gyroscope sensor. Both of sensors use absolute frame of the earth. The
input value of the encoder is compensated by the two sensors, namely compass and
gyroscope. Gyroscope compensate omega (angular velocity) of the encoder, compass
compensate direction of encoder based on magnetic field . But these sensors has its
own error. For that it is needed filter that can provide appropriate compensation.

Complementary filter was used in this research. This filter method provides
confidence values for each sensor based on its characteristics. From the experiments,
complementary filter gives good results on IMU navigation of mobil robot, the robot
can walk along the trajectory and have a good reliability.

Key Word: Mobile Robot, IMU, Inertial Measurement Unit, Encoder, Compass,
Gyroscope, UV (Unmanned Vehicle)
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NOMENKLATUR

1. Simbol

AdcRz = Keluaran dari giroskop

Az = sudut antara Rxz (proyeksi R bidang XZ) dan sumbu Z

Ay, = sudut antara Ryz (proyeksi R bidang YZ) dan sumbu Z

Er = Jarak yang encoder kanan (m)

El = Jarak tempuh encoder Kiri (m)

F1 = gaya roda sebelah Kiri (N)

Fu = gaya roda sebelah kanan (N)

L = waktu mati (sekon)
I = jarak antara roda (m)

R = jari — jari dari lintasan robot terhadap ICC (m)
RateA,, = kecepatan sudut antara Rxz dan sumbu Z (rad/s)
RateAy, = kecepatan sudut antara Ryz dan sumbu Z (rad/s)
Ryz = proyeksi dari R vektor gaya inersia pada bidang XZ

Ryz = proyeksi dari R vektor gaya inersia pada bidang YZ

T = waktu tunda / periode (sekon)
Ty = ultimate period (sekon)
t = waktu (sekon)
\Y/ = kecepatan linear (m/s)
VI = kecepatan linear roda Kiri (m/s)
Vr = kecepatan linear roda kanan (m/s)
Vref = tegangan refrensi V)

V zerorate = set tegangan output giroskop dengan kecepatan sudut nol (V)

we = nilai kepercayaan encoder (%)

XiX



wg

wk

= nilai kepercayaan giroskop
= nilai kepercayaan kompas

= kecepatan sudut encoder
= koordinat posisi x

= koordinat posisi y

2. Huruf Yunani

o
Of
0

6 est(n)

Oencoder

0Gyro
fkompas

w

3. Singkatan

Kd
Ki
Kp

M

PB

Mwheel

SG

= sudut antara pulsa encoder
= periode sudut
= sudut

= sudut estimasi ke-n

= sudut encoder

= sudut giroskop
= sudut kompas

= kecepatan sudut / omega

= konstanta derivative
= konstanta integral
= konstanta proposional

= momen

= pita proposional
= jari — jari roda

= sensitivitas giroskop
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