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ABSTRAK

Robot beroda dua adalah contoh robot penyeimbang diri, yang menarik minat para insinyur. Hal ini, karena sifatnya, yang tidak
dapat dibuat stabil dengan menggunakan struktur mekaniknya. Oleh karena itu, diperlukan pengontrol yang tepat. Di sini, kami
mengusulkan pengontrol umpan balik status berdasarkan Metode Diagram Koefisien (CDM) untuk menstabilkan robot.
Berdasarkan simulasi, diverifikasi bahwa pengontrol yang kami usulkan dengan cepat menstabilkan sudut kemiringan robot.
Selain itu, membutuhkan upaya kontrol yang lebih efisien daripada kontroler berbasis LQR.
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