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ABSTRAK

RANCANG BANGUN ROBOT SELF BALANCING BERBASIS ARDUINO
DENGAN SISTEM KONTROL PROPORTIONAL INTEGRAL DERIVATIVE
(2023 : xii + 56 halaman + 24 gambar + 6 tabel + Lampiran + Daftar Pustaka)

ANNISA ANDRIANIE

062030331141

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI TEKNIK TELEKOMUNIKASI
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Robot pada dasarnya sebagai sistem elektronika yang terintegrasi dengan
mekanik yang dapat bekerja secara terus menerus untuk membantu pekerjaan
manusia, dalam menjalankan tugasnya robot bisa di kontrol secara langsung oleh
manusia ataupun secara otomatis sesuai dengan program yang telah ditanamkan
pada chip kontroler robot. Tujuan studi yakni untuk merancang robot keseimbangan
yang mampu mempertahankan posisi pada kondisi seimbang dan tegak lurus
terhadap permukaan bumi pada bidang datar, mengaplikasikan modul sensor MPU
6050 Gyroscope dan Accelerometer, mengaplikasikan kontrol tuning PID
(Proportional Integral Derivative). Metode penelitian yang digunakan dalam studi
ini yakni observasi, studi pustaka, perancangan, konsultasi. Hasil studi
menyampaikan bahwa sensor MPU- 6050 mempunyai hasil pembacaan yang cukup
akurat. Driver Motor L298n sangat membantu dalam penentuan kecepatan putar
(PWM) dan arah putar motor dc. Penggunaan metode PID sangat membantu dalam
mempertahankan diri robot pada titik setpoint (seimbang), dengan tiga variabel
yaitu Kp, Ki dan Kd yang saling berkolaborasi. Robot dapat bertahan terhadap
gangguan-gangguan kecil.

Kata Kunci : Robot, Sistem Control, Sensor MPU 6050

ABSTRACT



ARDUINO BASED SELF BALANCING ROBOT DESIGN WITH INTEGRAL
DERIVATIVE PROPORTIONA CONTROL SYSTEM
(2023 : xii + 56 pages + 24 images + 6 tables + attacchment + bibliography)

ANNISA ANDRIANIE

062030331141

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI TEKNIK TELEKOMUNIKASI
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Robots are basically as electronic systems that are integrated with mechanics that
can work continuously to help human work, in carrying out their duties robots can
be controlled directly by humans or automatically according to the program that
has been implanted in the robot controller chip. The purpose of the study is to
design a balance robot that is able to maintain a position in a balanced condition
and perpendicular to the earth's surface on a flat plane, apply the MPU 6050
Gyroscope and Accelerometer sensor modules, apply PID (Proportional Integral
Derivative) tuning control ). The research methods used in this study are
observation, literature study, design, consultation. The results of the study said that
the MPU-6050 sensor has a fairly accurate reading. L298n Motor Driver is helpful
in the determination of rotating speed (PWM) and rotating direction of dc motor.
The use of the PID method is very helpful in maintaining the robot at a setpoint
(balanced), with three variables namely Kp, Ki and Kd collaborating with each
other. Robots can withstand small disturbances.

Keywords : Robot, Control System, MPU 6050 Sensor
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