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ABSTRAK 

SISTEM KENDALI SELF BALANCING ROBOT  DENGAN 

KOMUNIKASI BLUETOOTH 

Karya tulis ilmiah berupa Tugas Akhir,     September 2022 

Fajar Basriansyah; dibimbing oleh Yeni Irdyanti, S.T., M.Kom. dan Yudi 

Wijanarko, S.T., M.T. 

Perkembangan teknologi robot saat ini terus berkembang pesat dari masa ke 

masa. Salah satunya adalah self balancing robot. Self balancing robot merupakan 

suatu mobile robot yang dilengkapi dua buah roda disisi kiri dan kananya. Robot 

ini adalah sebuah pengembangan dari model pendulum terbalik yang terletak 

diatas kereta beroda. Kunci dari keseimbangan balancing robot adalah 

diperlukannya sebuah metode kendali yang mempuni agar robot dapat bertahan 

dalam keadaan tegak lurus terhadap permukaan bumi. Penelitian ini membahas 

mengenai sistem kendali robot balancing menggunakan sebuah metode kendali 

PID (Proportional Integral Derivative) dengan komunikasi bluetooth. Fitur 

koneksi bluetooth dipasang dan disambungkan di perangkat android sehingga 

dapat memudahkan dalam mengendalikan mobilitas robot tanpa kabel (Wireless). 

Software yang digunakan berupa Arduino IDE. Untuk komponen pendukung yang 

digunakan dalam sistem ini meliputi Arduino Nano, sensor MPU6050, driver 

A4988,  modul bluetooth HC-05 dan motor steper Nema 17. Berjalannya sistem 

berdasarkan masukan dari sensor MPU6050 untuk memperoleh nilai 

keseimbangan dari robot, pada nilai tuning parameter kontrol proposional, 

Integral dan Derivative ditentukan menggunakan cara trial and error. 

Kata Kunci : Self balancing robot, Arduino Nano, modul bluetooth HC-05, PID 

(Proportional–Integral–Derivative 
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ABSTRACT 

 

SELF BALANCING ROBOT CONTROL SYSTEM WITH 

BLUETOOTH COMMUNICATION 

 

Scientific Paper of a Final Project, September 2022  

Fajar Basriansyah; supervised by Yeni Irdyanti, S.T., M.Kom. and Yudi 

Wijanarko, S.T., M.T. 

The development of robot technology is currently growing rapidly from time 

to time. One of them is self balancing robot. Self Balancing Robot is a mobile 

robot equipped with two wheels on the left and right. This robot is a development 

of the inverted pendulum model which is located on a wheeled train. The key to 

balancing robotic balance is the need for an adequate control method so that the 

robot can survive in a state perpendicular to the earth's surface. This study 

discusses the balancing robot control system using a PID (Proportional Integral 

Derivative) control method with bluetooth communication. The bluetooth 

connection feature is installed and connected to the android device so that it can 

make it easier to control the mobility of the robot without cables (Wireless). The 

software used is Arduino IDE. The supporting components used in this system 

include Arduino Nano, MPU6050 sensor, A4988 driver, bluetooth module HC-05 

and Nema 17 stepper motor. The system runs based on input from the MPU6050 

sensor to obtain the balance value from the robot, on the proportional control 

parameter tuning value, Integral and Derivative determined using trial and error. 

 

Keywords: Self balancing robot, Arduino Nano, bluetooth module HC-05, PID 

(Proportional–Integral–Derivative) 
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