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ABSTRAK 

 

IMPLEMENTASI KONTROL PID PADA KURSI 

PINTAR THREE OMNI DIRECTIONAL 

 
Karya tulis ilmiah berupa TUGAS AKHIR, 14 September 2020 

 

Ahmad Rizki Perdana, dibimbing oleh Ir.Iskandar Lutfi, M.T., Dan 

Abdurrahman,S.T.,M.Kom.  

Implementasi Kontrol PID Pada kursi Pintar Three Omni Directional 

xvi + 64 Halaman, 3 Tabel, 41 Gambar, 7 Lampiran 

kursi pintar adalah kursi yang memiliki mekanisme penggerak berupa roda yang 

dapat berpindah secara otomatis dari satu titik ketitik yang telah ditentukan. Jenis 

roda yang digunakan yaitu roda omni directional, Kursi pintar ini memodifikasi dari 

kursi kantor biasa menjadi terkendali otomatis, dengan perancangan mekanik dan 

penambahan elektronik kursi ini mampu melakukan Intelligent Parking dan kursi 

ini dapat bergerak fleksibel 360 derajat untuk mencapai titik tujuan parkir pada 

makalah ini sistem kontrol kendali kecepatan motor dc dari roda omni 

menggunakan sistem kendali PID. adapun untuk mendapatkan nilai konstanta KP, 

KI, dan KD, menggunakan proses tuning trail dan error, dengan nilai konstanta 

stabil PID yang didapat Kp =4, Ki =5, dan Kd = 4. nilai inilah yang menjaga 

kestabilan dan respon terhadap kecepatan motor dc. 

Kata Kunci: Kursi Pintar, Kontrol PID, Intelligent Parking  
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ABSTRACT 

IMPLEMENTATION OF PID CONTROLS ON SMART 

THREE OMNI DIRECTIONAL CHAIRS 

 
Scientific writing in the form of FINAL PROJECT, 14 September 2020 

 

Ahmad Rizki Perdana, supervised by Ir. Skandar Lutfi, M.T., and Abdurrahman, 

S.T., M.Kom. 

Implementation of PID Control in the Three Omni Directional Smart chair 

xvi + 64 Pages, 3 Tables, 41 Pictures, 7 Attachments 

a smart chair is a chair that has a wheel drive mechanism that can move 

automatically from one point to a predetermined point. The type of wheel used is 

an omni directional wheel, this smart chair modifies it from an ordinary office chair 

to be controlled automatically, with the mechanical design and the addition of 

electronics this chair is able to do Intelligent Parking and this chair can move 

flexibly 360 degrees to reach the parking destination point in this paper. DC motor 

speed control control from the omni wheel using a PID control system. As for 

getting the constant values of KP, KI, and KD, using the trail and error tuning 

process, with the stable PID constant values obtained Kp = 4, Ki = 5, and Kd = 

4.these values are what maintain stability and response to dc motor speed. . 

Keywords: Smart Chair, PID Control, Intelligent Parking. 
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