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Abstrak 

 
Pendulum terbalik banyak ditemukan pada penelitian sistem kontrol dan 

menjadi objek penting dalam pendidikan. Pendulum terbalik adalah sebuah 

bandul dimana massa bandul berada di atas titik tumpunya serta memiliki 

karakteristik tidak stabil dan nonlinear. Fokus dari penelitian ini yaitu stabilisasi 

dengan lintasan pendulum terbalik berbentuk lingkaran (Rotary Inverted 

Pendulum) agar dapat menghilangkan batasan lintasan pada pendulum terbalik 

biasa. Kontroler yang digunakan untuk mengontrol pendulum terbalik ini yaitu 

kontroler PID yang memiliki stabilitas yang baik dan tingkat error yang kecil. 

Dari hasil simulasi dengan tuning Matlab PIDTune didapatkan performansi 

sistem terbaik dengan Kp = 448, Ki = 1130, dan Kd = 44.3, serta dari hasil 

implementasi alat dengan manual tuning didapatkan nilai terbaik PID dengan 

Kp = 130, Ki = 60, dan Kd = 5 dimana pendulum dapat bertahan dikondisi 

terbalik selama 4.1 detik. Berdasarkan hasil simulasi dan implementasi,  bahwa 

sistem stabil setelah diberikan kontroler PID. 
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Abstract 

 

The inverted pendulum can be found on the control system researches 

and being such an important object in education. The inverted pendulum is a 

pendulum that the mass of the pendulum is above its axis with unstable and 

nonlinear characteristics. This research focused on the stabilization with a 

round track inverted pendulum (Rotary Inverted Pendulum) in order to break 

the boundary of the usual inverted pendulum track. The controller used to 

control this inverted pendulum is the PID controller which has fine stabilization 

and small error rate. Based on simulation  using Matlab PIDTune tuning, the 

system is gotten the best performance with Kp = 448, Ki = 1130, and Kd = 

44.3, also based on implementation using manual tuning with the best PID 

value Kp = 130, Ki = 60, and Kd = 5 where the pendulum keeps on the upright 

position for 4.1 seconds. From the simulation and implementation results, the 

system is stable after the PID controller is given. 
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