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ABSTRAK 

SISTEM KENDALI SELF BALANCING ROBOT SEBAGAI 

ALAT PELACAK LOKASI BERBASIS INTERNET OF THINGS 

(IOT) MENGGUNAKAN ESP32 

 

 

Oleh: 

Rahmando Oktrian 

 061930321200 

 

Seiring dengan banyaknya bencana alam yang terjadi di negeri ini seperti 

gempa bumi dan tanah longsor yang memakan banyak korban. Pada saat ini Tim 

SAR masih menggunakan tenaga manusia untuk melakukan pencarian korban. 

Maka dari itu diperlukan robot yang mampu membantu atau memudahkan dalam 

proses pencarian korban yaitu robot keseimbangan (Self Balancing Robot). Robot 

keseimbangan (Self Balancing Robot) adalah sebuah robot yang dirancang untuk 

dapat berdiri tegak seperti pada bencana tanah longsor dan gempa bumi dengan dua 

roda. Robot keseimbangan (Self Balancing Robot) digunakan untuk membantu tim 

SAR dalam proses pencarian korban dan juga mengurangi resiko terjadinya hal 

yang tidak diinginkan. Robot keseimbangan (Self Balancing Robot) ini juga 

dilengkapi dengan adanya led untuk membantu penerangan robot pada saat di 

tempat gelap. Robot keseimbangan (Self Balancing Robot) ini dikendalikan oleh 

ESP 32 melalui Internet of Things (IoT) pada aplikasi di android, hal ini yang 

memungkinkan robot untuk bergerak maju mundur dan ke kiri dan ke kanan. 

Kata Kunci = ESP 32 , Internet of Things (IoT), Self Balancing Robot 
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ABSTRACT 

SELF BALANCING ROBOT CONTROL SYSTEM AS AN  

INTERNET OF THINGS (IOT) - BASED LOCATION 

TRACKING DEVICE USING ESP32 

 

 

By: 

Rahmando Oktrian 

 061930321200 

 

Along with the many natural disasters that occurred in this country such as 

earthquakes and landslides that took many victims. At this time the SAR team is still 

using human power to search for victims. Therefore we need a robot that is able to 

help or facilitate the process of finding victims, namely a balanced robot (Self 

Balancing Robot). A balance robot (Self Balancing Robot) is a robot that is 

designed to be able to stand upright as in landslides and earthquakes with two 

wheels. The balance robot (Self Balancing Robot) is used to assist the SAR team in 

the process of finding victims and also reducing the risk of unwanted things 

happening. The balance robot (Self Balancing Robot) is also equipped with LEDs 

to help light up the robot when in a dark place. This balancing robot (Self Balancing 

Robot) is controlled by ESP 32 via the Internet of Things (IoT) on an android 

application, this allows the robot to move back and forth and left and right. 

Keywords = ESP 32 , Internet of Things (IoT), Self Balancing Robot 
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