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ABSTRAK 

Pendulum terbalik mempunyai karakteristik tidak stabil dan nonlinear sehingga 

harus dilakukan proses linearisasi dari plant nonlinear tersebut. Pendulum terbalik 

memiliki titik berat berada di atas titik tumpunya sehingga secara aktif harus 

disetimbangkan agar kondisinya tetap tegak dengan cara menggerakkan lengan 

pendulum secara rotasional. Untuk keperluan tersebut, pada penelitian ini digunakan 

Model Reference Adaptive Systems (MRAS) untuk kestabilan pada Rotary Inverted 

Pendulum. Model Reference Adaptive Systems merupakan salah satu metode 

pengontrolan yang membuat keluaran sistem yang diatur sedemikian rupa sehingga 

mempunyai perilaku yang sama dengan model referensi yang diberikan, dengan cara 

mengubah-ubah nilai parameter kontrolernya. Pendulum terbalik dapat mengambil 

keputusan dengan bergerak ke kanan atau ke kiri sesuai dengan arah kemiringannya 

dengan kecepatan tertentu untuk menjaga kestabilan pendulum terbalik. Pada pengujian 

pendulum terbalik rata-rata dapat mempertahankan kestabilannya selama 4 detik. 

 

Kata kunci: Pendulum terbalik, Rotary Inverted Pendulum, MRAS 

 

 

 

 


