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KENDALI KECEPATAN PUTARAN RODA MOBIL LISTRIK DENGAN
METODE KALMAN FILTER DAN PID

Fadjar Nur Falaah

1800022067

ABSTRAK

Pengembangan robotik menjadi fokus utama dalam teknologi modern
dengan aplikasi penting di berbagai bidang seperti industri, pertahanan, kesehatan,
dan transportasi. Kontrol kecepatan putaran roda motor DC secara akurat menjadi
tantangan, terutama dengan kondisi operasi yang berubah-ubah dan gangguan
eksternal. Penelitian ini bertujuan mengembangkan sistem kendali menggunakan
metode Kalman Filter dan PID (Proportional-Integral-Derivative) untuk mencapai
respons yang cepat dan stabil sambil mengurangi kesalahan steady-state.

Kalman Filter meningkatkan akurasi estimasi kecepatan dengan
meminimalkan efek noise, sedangkan PID controller mengoreksi kesalahan antara
setpoint dan nilai aktual melalui tiga parameter: proportional (Kp), integral (Ki),
dan derivative (Kd). Temuan awal menunjukkan bahwa nilai rasio variasi yang
besar pada Kalman Filter dengan rasio motor 1 (R =10,0; Q =0,0001), motor 2 (R
= 8,0; Q = 0,0001) menyebabkan respons motor yang lambat. Optimalisasi
parameter PID untuk motor 1 (Kp =1,1; Ki =8,1; Kd =0,00036) dan motor 2 (Kp
=1,1; Ki=8§,1; Kd = 0,00036) menghasilkan kinerja yang lebih baik dengan waktu
naik 0,13 detik, overshoot 8,69 dan kesalahan steady-state -1,19%.

Pengujian lebih lanjut dengan gangguan menggunakan sensor hall magnetic
rotary encoder digunakan bahwa motor M1 memiliki waktu naik 0,27 detik dan
motor M2 memiliki waktu naik 0,16 detik. Kedua motor menunjukkan respons yang
baik terhadap gangguan, meskipun waktu pemulihan perlu ditingkatkan. Studi ini
menyimpulkan bahwa penggunaan kombinasi Kalman Filter dan PID controller
meningkatkan akurasi kontrol motor, meskipun diperlukan waktu pemulihan yang
lebih cepat untuk menstabilkan respons motor.

Kata Kunci : Pengembangan robotik, Motor DC, Kecepatan putaran roda,Kalman
Filter, PID controller.
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WHEEL ROTATION SPEED CONTROL OF ELECTRIC CAR WITH

KALMAN FILTER AND PID METHOD

Fadjar Nur Falaah

1800022067

ABSTRACT

Robotic development is becoming a major focus in modern technology with
important applications in areas such as industry, defense, healthcare, and
transportation. Accurately controlling the rotation speed of a DC motor wheel is a
challenge, especially with changing operating conditions and external
disturbances. This research aims to develop a control system using Kalman Filter
and PID (Proportional-Integral-Derivative) methods to achieve fast and stable
response while reducing steady-state error.

The Kalman Filter improves the accuracy of speed estimation by minimizing
the effect of noise, while the PID controller corrects the error between setpoint and
actual values through three parameters: proportional (Kp), integral (Ki), and
derivative (Kd). Preliminary findings show that large values of variation ratio in
the Kalman Filter with the ratio of motor 1 (R = 10,0, Q = 0,0001), motor 2 (R =
8,0; O = 0,0001) lead to slow motor response. Optimization of PID parameters for
motor 1 (Kp = 1,1; Ki = 8,1; Kd = 0,00036) and motor 2 (Kp = 1,1, Ki = 8,1, Kd
= 0.00036) resulted in better performance with a rise time of 0,13 seconds,
overshoot of 8,69 and steady-state error of -1,19%.

Further testing with a disturbance using a hall magnetic rotary encoder
sensor revealed that motor M1 had a rise time of 0.27 seconds and motor M2 had
a rise time of 0.16 seconds. Both motors showed good response to the disturbance,
although the recovery time needs to be improved. This study concludes that the use
of a combination of Kalman Filter and PID controller improves the motor control
accuracy, although a faster recovery time is required to stabilize the motor
response.

Keywords: Robotic development, DC motor, Wheel rotation speed, Kalman filter,
PID controller Control syst
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