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ABSTRAK

IMPLEMENTASI MOTOR STEPPER NEMA 17 SEBAGAI
PENGGERAK BALANCING ROBOT DENGAN SISTEM
PENGONTROL BERBASIS ANDROID

Karya tulis ilmiah berupa Tugas Akhir, 18, Agustus, 2021
Rayhan Aufa N; dibimbing oleh Yeni Irdayanti dan Ekawati prihatini

Implementation Of Nema 17 Stepper Motor As A Balancing Robot Drive With
Android Based Control System

xvl + 42 Halaman + 24 Gambar + 14 Lampiran

Perkembangan teknologi robotika telah membuat kualitas kehidupan
semakin tinggi. Saat ini perkembangan teknologi robotika telah mampu
meningkatkan kualitas maupun kuantitas berbagai industri. Teknologi robotika
juga telah menjangkau sisi hiburan dan pendidikan bagi manusia sehingga akan
meningkatkan pengetahuan.

Teknologi robotika juga telah menjangkau sisi hiburan dan pendidikan bagi
manusia. Salah satu cara menambah tingkat kecerdasan sebuah robot adalah
dengan menambah sensor, metode control bahkan memberikan kecerdasan buatan
pada robot tersebut. Salah satunya adalah balancing robot beroda dua pengangkut
barang

Robot penyeimbang ini bekerja dengan cara membaca sudut kemiringan.
Robot ini menggunakan sensor gyroscope dan sensor accelerometer sebagai input,
mikrokontroler Arduino UNO sebagai pengontrol, motor Stepper Nema 17
sebagai penggerak dan penambahan kendali PID sebagai metode kontrolnya.
Robot self balancing (penyeimbang diri) merupakan robot mobile dengan dua
buah roda yang ditempatkan pada sisi Kiri dan kanannya. Robot tidak akan
seimbang apabila tidak adanya controller. Robot balancing ini merupakan
pengembangan dari model pendulum terbalik (inverted pendulum) yang
diletakkan diatas kereta beroda. Konsep robot ini telah digunakan sebagai alat
transportasi yang bernama segway.

Kata Kunci : Robot penyeimbang diri, robot bergerak, Motor stepper Nema 17



ABSTRAK

IMPLEMENTATION OF NEMA 17 STEPPER MOTOR AS A
BALANCING ROBOT DRIVE WITH ANDROID BASED CONTROL
SYSTEM

Scientific paper in the form of Final Project, 18, August, 2021
Rayhan Aufa Nabasasya; supervised by Yeni Irdayanti and Ekawati prihatini

Implementasi Motor Stepper Nema 17 Sebagai Penggerak Balancing Robot
Dengan Sistem Pengontrol Berbasis Android

xvl + 42 Halaman + 24 Gambar + 14 Lampiran

The development of robotics technology has made the quality of life higher.
Currently, the development of robotics technology has been able to improve the
quality and quantity of various industries. Robotics technology has also reached
the entertainment and education side for humans so that it will increase
knowledge.

Robotics technology has also reached the entertainment and education side
for humans. One way to increase the level of intelligence of a robot is to add
sensors, control methods and even provide artificial intelligence to the robot. One
of them is balancing a two-wheeled robot that transports goods.

This balancing robot works by reading the tilt angle. This robot uses a
gyroscope sensor and accelerometer sensor as input, Arduino UNO
microcontroller as a controller, Nema 17 Stepper motor as a driver and the
addition of PID control as a control method. Self balancing robot is a mobile
robot with two wheels placed on the left and right sides. The robot will not be
balanced if there is no controller. This balancing robot is a development of an
inverted pendulum model which is placed on a wheeled train. The concept of this
robot has been used as a means of transportation called the segway.

Keywords : Self balancing robot, moving robot, Nema 17 stepper motor.
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