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Perkembangan dunia robot berkembang pesat dari tahun ke tahun. Maka dari
itu variasi teknik dalam pergerakan robot pada lingkungan yang dinamik pun se-
makin banyak, salah satu yang terkenal adalah pendulum terbalik. Pada tugas akhir
ini, penulis akan mempresentasikan tentang teknik pendulum terbalik tersebut un-
tuk menyeimbangkan robot dengan dua roda, agar dapat berdiri tegak. Tujuan dari
tugas akhir ini adalah mendesain sistem kontrol yang dapat memberi kestabilan
pada keseimbangan robot. Robot keseimbangan akan dirancang dengan implemen-
tasi Kalman filter dan PID. Dengan Kalman filter dan PID diharapkan robot dapat

berdiri seimbang dengan stabil.

Pada tugas akhir ini penulis akan merancang sistem kontrol dengan kalman filter
dan PID kemudian penulis akan menganalisa performanya. Dimana parameter
input Kalman Filter dan PID langsung mempengaruhi performa sistem. Hasil
menunjukan bahwa parameter dari Kalman Filter dan PID berefek pada kestabilan
sistem secara keseluruhan. Hasil menunjukan bahwa kalman filter dengan tuning
yang tepat dapat mengurangi noise dari sensor. Pembacaan data yang baik
meningkatkan performa PID untuk membuat robot tetap pada titik imbangnya.
Pada tugas akhir ini juga penulis membandingkan hasil pembacaan data sensor
dengan Kalman Filter dengan data tanpa Kalman Filter.Dari hasil percobaan diper-
oleh parameter Kalman filter dan PID yang optimal. Didapat parameter optimal
Kalman filter Rpengukuran = 0.03 , Qucceteromerer = 0.001 , Qgyroscope = 0.003.
Sedangkan untuk PID Kp =9.0, K; =2.0, Kp =3.0
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