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ABSTRAK 

 

 Pada abad ke-20, revolusi hijau membawa peningkatan produktivitas, 

dengan mendorong strategi manajemen pertanian dengan menggunakan 

teknologi informasi. Untuk meningkatkan produktivitas pada pertanian 

dibutuhkan teknologi robot yang kecil dan cerdas yang dapat melewati 

permukaan tanah atau permukaan yang tidak diketahui lainnya. Robot dengan 

menggunakan suspensi Rocker-Bogie merupakan pilihan yang tepat 

dikarenakan suspensi ini dapat membuat robot menjadi lebih stabil dan dapat 

melewati kontur yang tidak rata. Untuk membuat robot berjalan dengan baik 

dan lurus diperlukan sistem kendali PID (Proportional Integral Derivative) 

untuk mengatur kecepatan dari motor sehingga robot dapat berjalan dengan 

lurus dan robot dapat mempertahankan kecepatannya. Pengujian yang 

dilakukan seperti pengujian di permukaan lantai (indoor), permukaan 

conblock dan tanah.  

 

Kata kunci: Suspensi Rocker-Bogie, Mobile Robot, Precision Farming, 

Sistem Kendali PID 
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ABSTRACT (English) 
 

  

 In the 20th century, the green revolution brought increased productivity, 

by encouraging agricultural management strategies using information 

technology. To increase productivity in agriculture, small, intelligent robots 

that can traverse the ground or other unknown surfaces are needed. Robot 

using Rocker-Bogie suspension is the right choice because this suspension 

can make the robot more stable and can pass through uneven contours. To 

make the robot walk well and straight, a PID (Proportional Integral 

Derivative) control system is needed to regulate the speed of the motor so that 

the robot can walk straight and the robot can maintain its speed. Several tests 

will be carried out such as testing on the floor surface (indoor), concrete 

surface and soil. And tests will be carried out so that the robot can turn 

according to the angle determined by the operator. 

 

Keywords: Rocker-Bogie Suspension, Mobile Robot, Precision Farming, 

PID Control System 
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