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ABSTRAK 

ANALISIS PERANGKAT KERAS PADA ROBOT KESEIMBANGAN DENGAN 

MENGGUNAKAN METODE AUTO TUNING PID  

 

Oleh  

Muhammad Nafi Wirya Wilasa 

0614 3032 1980 

 

Laporan akhir ini menjelaskan tentang Robot Keseimbangan Dengan Menggunakan 

Sensor MPU 6050 dan Kontrol Auto Tuning PID Berbasis Arduino Uno. Tujuan nya  adalah 

merancang robot keseimbangan yang mampu menyeimbangkan diri nya dengan 

menggunakan kontrol Auto Tuning PID sebagai sistem kontrol berbasis Arduino Uno. 

Dengan menggunakan kontrol auto tuning PID, didapatkan hasil tuning untuk robot 

keseimbangan yaitu Kp=21, Ki=0.2, Kd=698.  

Sistem robot keseimbangan ini dapat stabil yaitu mampu mempertahankan posisi 

berdiri dan tanpa terjatuh dalam range -30º sampai dengan 30º dari posisi tegak lurus pada 

sumbu Y yaitu 0º.  

Dari penelitian ini dapat disimpulkan bahwa pengaturan keseimbangan robot roda 

dua dapat dengan cepat tercapai selama mekanik robotnya satabil. Keseimbangan akan sulit 

terpenuhi jika bagian atas robot dibebani benda berat. 

Kata kunci: Sensor MPU 6050, PID, Robot Keseimbangan 

 

  



ABSTRACT 

ANALYZIS BALANCING ROBOT HARDWARE USING PID AUTO TUNNING 

METHOD 

 

By  

Muhammad Nafi Wirya Wilasa 

0614 3032 1980 

 

This final project describes about Balancing Robot by Using 6050-MPU Sensor and 

auto tuning PID Control Based on Arduino Uno. The purpose is to devise the balancing 

robot which can balance itself by using a 6050-MPU sensor as the slope detector and auto 

tuning PID control as control system based on Arduino Uno. By applying PID control, 

tuning result for balancing robot is gained. The resulf is Kp=21, Ki=0.2, Kd=698. 

This robot balancing system can be stable or can maintain standing position without 

falling on range around 30º until 30º from standing position which is 0º. 

 From this  research, it can be concluded if the setting of balancing two-wheeled 

robot can reach fast as the mechanic robot is stable. The balance will hard to fulfill if the top 

of the robot is burdened by heavy object. 

 

Keyword: 6050-MPU Sensor, PID, Balancing Robot 
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