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Abstrak 

 

 
 Balancing Robot (robot keseimbangan) merupakan salah satu robot yang 

mempunyai dua buah roda di sisi kanan dan kiri dan dapat menjaga 

keseimbangan. Metode kontrol yang digunakan pada robot keseimbangan ini 

adalah kontrol PID. Dengan metode kontrol tersebut robot keseimbangan dengan 

dua roda mampu menjaga keseimbangannya dengan baik. Robot keseimbangan 

dengan dua roda berbasis Arduino UNO ini mempergunakan sensor gyroscope 

untuk mendeteksi kemiringan robot. Saat robot dijalankan, maka pembacaan 

sensor akan diterima Arduino, kemudian data tersebut diteruskan ke motor Driver 

untuk mengatur arah dan kecepatan motor DC. Hasil yang didapat robot dapat 

menyeimbangkan sendiri pada bidang datar, bidang miring, bidang tidak rata, dan 

tetap stabil saat menahan beban. 
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Abstract 

 

 
 Balancing robot is one of robot has two wheels on the right and left of the  

robot, that be able to maintain a balance. Control methods balancing robot is 

PID control. Using PID control methods, two wheels balancing robot is able to 

maintain balance better. Two wheel self balancing robot using Arduino UNO use 

sample data from sensor gyroscope to detect the slope of the robot. When robot 

starts, Arduino will use data from sensors, and then data will be sent to motor 

driver, and motor driver will control the speed and the direction of motor DC. The 

result is robot can balance itself on a flat field, inclined plane, uneven field, and 

remain stable when withstand load. 
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