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Penelitian Dosen Pemula

STABILISASI ROBOT DUA RODA

MENGGUNAKAN METODE LINEAR QUADRATIC REGULATOR

Wira Fadlun (0505078301), Ari Sugiharto (0518048402)

Universitas Teknologi Yogyakarta

wira.fadlun@staff.uty.ac.id ari.sugiharto@uty.ac.id

ABSTRAK

Robot dua roda yang menerapkan prinsip pendulum terbalik merupakan sistem yang tidak stabil jika tanpa kendali. Pada sistem robot dua roda umumnya 

yang dikendalikan adalah keseimbangan badan robot, posisi robot, serta sudut arah gerak robot. Pengendalian dilakukan dengan mengatur torsi roda yang 

menggerakkan robot. Karena sistem robot merupakan sistem dengan multi masukan dan keluaran, maka untuk mendesain kendali digunakan pendekatan 

ruang keadaan sistem. Metode penentuan nilai kendali optimal menggunakan LQR, dengan parameter bobot matriks  R=1, Q(1,1)=10000, Q(3,3)=10000, 

dengan batasan kriteria kinerja robot berupa waktu mapan kurang dari 5 detik serta simpangan maksimum kurang dari 30 derajat (0,5 rad). Diasumsikan 

robot tidak tidak terkena gangguan gaya dari luar, dan kendali didesain untuk menstabilkan robot pada asumsi kondisi awal robot seimbang, yaitu badan 

robot seimbang, posisi robot tetap dan robot tidak berubah arah gerak. Berdasarkan perbandingan simulasi tanggapan impuls sistem dengan kendali 

masukan-keluaran tunggal, dapat disimpulkan bahwa desain kendali untuk pendekatan ruang keadaan dengan metode LQR relatif lebih optimal dalam 

menstabilisasi robot dua roda pada kondisi seimbang dibandingkan dengan metode PID.

Kata kunci: LQR, robot, pendulum terbalik.

METODE

Penelitian ini dilakukan di laboratorium 

elektronika kampus UTY 

Studi Literatur

Perancangan Sistem

Pengujian Sistem

Analisa

Simpulan

HASIL PENGUJIAN POSISI ROBOT

HASIL PEMODELAN SISTEM

Model sistem direpresentasikan dalam 

bentuk persamaan state space

SIMPULAN

Kendali PID unggul dalam minimnya 

overshooting dan waktu kemantapan 

untuk keseimbangan robot. Sedangkan 

untuk posisi robot, meskipun 

simpangan maksimum PID minim, 

tetapi memiliki steady state error. 

Kendali PID juga membutuhkan 

tambahan kendali untuk menangani 

posisi robot. Kendali LQR unggul 

dalam hal sistem dengan multi luaran 

dan multi masukan, serta minim steady 

state error.
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