
 

 

 

 

 

 
SKRIPSI 

UNIVERSITAS PGRI 

ADI BUANA 
SURABAYA 

 
 
 
 
 

 RANCANG BANGUN SELF BALANCING ROBOT MENGGUNAKAN 

LONG RANGE CONTROL BERBASIS NRF24L01 

 
 
 
 
 

 
SUHADATA 

NIM. 193600028 

 
 
 
 
 
 
 
 

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRO 

FAKULTAS TEKNIK 

UNIVERSITAS PGRI ADI BUANA SURABAYA 

2023 



UNIVERSITAS PGRI 

ADI BUANA 
SURABAYA 

 
 
 
 
 
 

 

SKRIPSI 

 
 
 

RANCANG BANGUN SELF BALANCING ROBOT MENGGUNAKAN 

LONG RANGE CONTROL BERBASIS NRF24L01 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
SUHADATA  

NIM. 193600028 

 
 
 
 
 
 
 

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRO 

FAKULTAS TEKNIK 

UNIVERSITAS PGRI ADI BUANA SURABAYA 

2023 

 
 

 

 

0 



SKRIPSI 

 
 

RANCANG BANGUN SELF BALANCING ROBOT MENGGUNAKAN 

LONG RANGE CONTROL BERBASIS NRF24L01 

 
 
 

 
Diajukan untuk Memenuhi Salah Satu Syarat Guna Memperoleh 

Gelar Sarjana Teknik Program Studi Teknik Elektro 

Fakultas Teknik Universitas PGRI Adi Buana Surabaya 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
SUHADATA  

NIM. 193600028 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRO 

FAKULTAS TEKNIK 

UNIVERSITAS PGRI ADI BUANA SURABAYA 

2023 

 

 



 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 



 
  



 
 
 
 
 
 



v 

 

 



vi 

 

 

KATA PENGANTAR 

 
 

Puji syukur atas kehadirat Allah SWT, dengan limpahan rahmat dan ridho- 

Nya, akhirnya penulis dapat menyelesaikan Skripsi ini. Studi ini bertujuan untuk 

memenuhi salah satu syarat memperoleh gelar Sarjana Teknik Program Studi 

Teknik Elektro pada Fakultas Teknik Universitas PGRI Adi Buana Surabaya 

Ucapan Terima kasih Dan penghargaan penulis sampaikan kepada Semua 

pihak yang telah memberikan bantuan berupa bimbingan, arahan, saran, dukungan 

dan kemudahan sejak awal sampai akhir penyusunan Skripsi. Tidak lupa penulis 

ucapkan kepada: 

1. Kedua Orang Tua penulis, terima kasih atas dukungan dan selalu 

mendo’akan tanpa henti dan tanpa mengenal waktu, terima kasih atas segala 

yang telah diberikan selama ini sehingga saya berada di titik ini. 

2. Ibu Dr. Yunia Dwi Nurcahyanie, S.T., M.T. selaku Dekan Fakultas Teknik 

Universitas PGRI Adi Buana Surabaya 

3. Bapak Akbar Sujiwa, S.Si, M.Si. selaku Ketua Program Studi Teknik 

Elektro 

4. Bapak Akbar Sujiwa, S.Si, M.Si. Selaku Dosen Pembimbing  

5. Seluruh Dosen beserta Staf di Program Studi Teknik Elektro dan Fakultas 

Teknik 

6. Teman-teman Prodi Teknik Elektro Angkatan 2019 atas kekompakannya 

 

Penulis menyadari bahwa penulisan Skripsi ini masih jauh dari sempurna. 

Oleh karena itu, penulis mengharapkan kritik dan saran membangun guna 

penyempuranaan rancangan ini kedepannya. 

 

Surabaya, 12 Juni 2023 

 

 

 

Penulis 

 

 

 

 



vii 

 

DAFTAR ISI 

 
Halaman 

HALAMAN JUDUL……………………………………………………………………………..i 

HALAMAN PENGAJUAN SKRIPSI…………………………………………………………..ii 

HALAMAN PERSETUJUAN PEMBIMBING………………………………………………..iii 

HALAMAN PERSETUJUAN PANITIA UJIAN……………………………………………...iv 

SURAT PERNYATAAN……………………………………………………………………….v 

KATA PENGANTAR………………………………………………………………………….vi 

DAFTAR ISI……………...…………………………………………………………………...vii 

DAFTAR GAMBAR……………...…………………………………………………………...ix 

DAFTAR TABEL……………………………………………………………………………....x 

DAFTAR LAMPIRAN………………………………………………………………………...xi 

ABSTRAK…………………………………………………………………………………….xii 

BAB I PENDAHULUAN 

1.1. Latar Belakang………………………………………...…………………………….1 

1.2. Rumusan Masalah.......................................................................................................2 

1.3. Ruang Lingkup…………………………………………………………………...…2 

1.4. Tujuan Dan Manfaat………………………………………………………………...3 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA 

2.1. Robot Balancing……………………………………………………………………..4 

2.2. Arduino UNO………………………………………………………………………..4 

2.3. Arduino IDE ............................................................................................................. ..5 

2.4. Kontrol PID (Proporsional, Integral, Derivative ...................................................... ..6 

2.5. Sensor MPU6050 ..................................................................................................... ..8 

2.6. Accelerometer .......................................................................................................... ..9 

2.7. Gyrsoscope ............................................................................................................... ..9 

2.8. Motor Steper ............................................................................................................ 10 

2.9. Driver Motor ............................................................................................................ 10 

2.10. NRF24L01.............................................................................................................. 11 

2.11. ESP 32CAM ........................................................................................................... 12 

2.12. Baterai Lippo 12V .................................................................................................. 13 

BAB III METODE PENELITIAN 

3.1. Rancangan Produk…………………………………………………………………14 

3.1.1. Flowchart…………………………………………………………………..14 

3.1.2. Blok Diagram…....………………………………………………………...15 

3.1.3. Wiring Diagram………………………………………………………....…16 

3.1.4. Design Produk…………………………………………………………….17 

3.2. Uji Produk………………………………………………………………………...18 



viii 

 

3.2.1. Pengujian jarak Self Balancing Robot di ruang terbuka dan tertutup…….18 

3.2.2. Pengujian beban yang diangkut Self Balancing Robot…………………...18 

3.2.3. Pengujian sensor Gyroscope……………………………………………...18 

3.3. Variabel dan Definisi Operasional Variabel……………………………………...18 

1.3.1 Variabel Bebas……………………………………………………………18 

1.3.2 Variabel Tertutup…………………………………………………………19 

3.4. Metode Analisa Data……………………………………………………………..19 

BAB IV HASIL ANALISIS DATA DAN PEMBAHASAN 

4.1. Hasil dan Evaluasi Produk .................................................................................... 20 

4.1.1 .Hasil produk ................................................................................................ 20 

4.1.2. Evaluasi Produk .......................................................................................... 20 

4.2. Penyajian Data ...................................................................................................... 21 

4.2.1. Pengujian jarak Self Balancing Robot ........................................................ 21 

4.2.2. Pengujian Self Balancing Robot ................................................................. 22 

4.2.3. Pengujian sensor Gyroscope ....................................................................... 22 

4.3. Analisis Data ......................................................................................................... 23 

4.3.1. Uji sensor Gyroscope .................................................................................. 23 

4.4. Pembahasan ........................................................................................................... 24 

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN 

5.1. Kesimpulan ........................................................................................................... 25 

5.2. Saran...................................................................................................................... 25 

DAFTAR PUSTAKA .................................................................................................................  

LAMPIRAN................................................................................................................................  



ix 

 

DAFTAR GAMBAR 

 
Halaman 

 

Gambar 2.1. Robot Balancing ................................................................................................. 4 

Gambar 2.2. Arduino UNO ..................................................................................................... 5 

Gambar 2.3. Arduino IDE ....................................................................................................... 6 

Gambar 2.4. Diagram blok PID .............................................................................................. 7 

Gambar 2.5. Sensor MPU6050 ............................................................................................... 8 

Gambar 2.6. Motor steper  .................................................................................................... 10 

Gambar 2.7. NRF 24L01 ...................................................................................................... 12 

Gambar 2.8. ESP 32CAM ..................................................................................................... 13 

Gambar 2.9. Baterai Lipo 12v............................................................................................... 13 

Gambar 3.1. Flowchart ......................................................................................................... 14 

Gambar 3.2. Blok diagram .................................................................................................... 15 

Gambar 3.3. Wiring diagram ................................................................................................ 16 

Gambar 3.4. Sisi depan Self Balancing Robot ...................................................................... 17 

Gambar 3.5. Sisi samping Self Balancing Robot .................................................................. 17 

Gambar 4.1. Hasil produk ..................................................................................................... 20 

Gambar 4.2. Evaluasi produk................................................................................................ 21 

Gambar 4.3. Grafik ADC sensor Gyroscope ........................................................................ 23



x 

 

DAFTAR TABEL 

 
Halaman 

 

Tabel 2.1. Spesifikasi Arduino Uno ........................................................................................ 5 

Tabel 4.1. Pengujian ruang terbuka ...................................................................................... 21 

Tabel 4.2. Pengujian ruang tertutup ...................................................................................... 22 

Tabel 4..3 Pengujian beban ................................................................................................... 22 

Tabel 4.4. Pengujian Gyroscope ........................................................................................... 23 



xi 

 

DAFTAR LAMPIRAN 

Halaman 

Lampiran 1. Gambar Gambar .................................................................................................. 28 

Lampiran 2. Code Program Sistem .......................................................................................... 31 

Lampiran 3. Berita acara bimbingan skripsi ............................................................................ 36 

Lampiran 4. Form penilaian bimbingan skripsi ....................................................................... 37 

Lampiran 5. Berita acara ujian skripsi ..................................................................................... 38 

Lampiran 5. Form revisi skripsi ............................................................................................... 39



 

4 

 

 


