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ABSTRAK 

Robot self balancing beroda dua merupakan suatu robot mobile yang memiliki 

dua buah roda di sisi kanan dan kirinya yang tidak seimbang apabila tanpa adanya 

kontroler (Raranda, 2017).Ketika kinerja robot sudah baik maka diperlukan 

analisa juga pada pengukuran kemiringan robot self balancing agar robot tersebut 

dapat tetap pada dapat di pantau kemiringannya secara jarak jauh.Untuk dapat 

mengukur kemiringan rangka badan pada robot secara jarak jauh digunakan lah 

suatu sistem yang bisa memantau kemiringan rangka badan pada robot self 

balancing yaitu dengan menggunakan sistem telemetri.Penelitian ini bertujuan 

untuk membuktikan kemiringan robot self balancing yang diukur dengan sistem 

telemetri menggunakan Bluetooth HC-05 sesuai dengan kemiringan real pada 

robot tersebut. Perbandingan nilai antara pengukuran busur dan telemetri di 

dapatkan hasil dengan rata-rata error dibawah 1%, rata-rata akurasi diatas 99%, 

rata rata nilai reliabilitas di atas 0.9, rata rata data perbandingan pengukuran 

bernilai valid dan mendapatkan simpangan rata rata 0.1. 

 

Kata Kunci : Self balancing, Sistem telemetri, Bluetooth HC-05 

 

ABSTRACT 

The two-wheeled self balancing robot is a mobile robot that has two wheels on the 

right and left which are not balanced without a controller(Raranda, 2017).. In 

order to maintain the performance of a two-wheeled self-balancing robot, an 

analysis on the slant measurement of a two-wheeled self-balancing robot needs to 

be conducted so that it can still be monitored remotely. In order to remotely 

measure the slant of robot’s body frame, a system called telemetry is used. Thus, 

the present research aims to demonstrate the slant of a two-wheeled self-balancing 

robot measured by telemetry system using Bluetooth HC-05 which is suited with 

the real slant of that robot. The results show that the value comparison between 

arc and telemetry measurements are the average error of under 1%, the average 

accuracy of 99%, the average reliability score is above 0.9, the average of 

measurement comparison data is valid and obtains the average deviation of 0.1. 

Keywords: Self balancing, Telemetry system, Bluetooth HC-05. 
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