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Abstrak—Pada  paper  ini  sistem kendali  fuzzy
diimplementasikan pada mobile robot. Sistem berjalan secara
otomatis, agar kendali mobile robot tetap pada jalur serta melaju
dengan kecepatan tertentu. Untuk menjaga tetap berada pada jalur,
mobile robot mengambil data jarak dari sensor ultrasonik. Dengan
menggunakan sistem kendali logika fuzzy, yang diberikan sinyal
kendali pada kedua motor untuk mengurangi atau menambah
kecepatannya. Jika di depan terdapat rintangan lain yang
kecepatannya lebih rendah maka sistem kendali logika fuzzy akan
selalu menjaga jarak aman dengan mengatur kecapatannya.

Sistem Logika Fuzzy dipilih sebagai pengendali karena mampu
bekerja baik pada sistem non-linear serta menawarkan kemudahan
dalam perancangan program karena tidak memerlukan model
matematis dari sistem. Kombinasi ini bertujuan untuk
menghasilkan respon pergerakan yang halus (smooth) dalam
bernavigasi pada lingkungan yang tidak diketahui. Pergerakan
mobile robot dan lingkungan yang tidak diketahui, dengan kondisi
bebas hambatan dan ada hambatan.
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I. PENDAHULUAN

Perkembangan teknologi sekarang ini telah menciptakan
berbagai kemajuan dibidang teknologi, khususnya teknologi di
bidang robotika. Perkembangan teknologi dibidang robotika
telah menjadi perhatian yang cukup serius dalam beberapa
tahun terakhir ini. Hal ini terutama pada peran robot yang
dapat menggantikan pekerjaan manusia terutama dalam
lingkungan yang berbahaya, seperti daerah radiasi nuklir,
penjelajahan ruang angkasa [1], penjinak bom, serta
pengaplikasian pada lingkungan yang berbahaya [2][3].

Salah satu bidang robotika yang cukup menarik perhatian
dalam dunia penelitian robot cerdas (dilengkapi kecerdasan
buatan) yang bisa bergerak (mobile). Mobile robot merupakan
perangkat elektronik-mekanik-komputer, yang tersusun
menjadi suatu sistem yang mampu meraba dan membuat
model lingkungan menggunakan sensor-sensor yang
dimilikinya. Memilki kemampuan untuk mengingat situasi
lingkungan yang teraba dan dapat berfikir sendiri untuk
merencanakan aksi dalam menghadapi berbagai situasi dalam

lingkungannya[4]Beberapa model mobile robot telah
diikembangkan dengan kemampuan navigasi tertentu.

ruang untuk robot pelayan/kebersihan [5], kemampuan
untuk berjalan dipermukaan planet seperti Mars, dan
sebagainya [6][2][1]. Dari semua model sistem robot tersebut,
ada satu kesamaan penting, yaitu kemampuan untuk
mengenali medan/lingkungan dan kemampuan menghindari
halangan (obstacle avoidance)[7][8].

Sistem navigasi merupakan suatu metode dalam
menentukan aksi dari pergerakan robot di dalam lingkungan.
Navigasi cerdas diaplikasikan pada robot bergerak otonom
agar dapat membuat keputusan sendiri. Saat ini banyak
dikembangkan suatu sistem navigasi robot bergerak otonom
menggunakan logika fuzzy [9][10], teknik jaringan saraf [11],
bahkan gabungan dari keduanya (neuro-fuzzy) [10]. Metode
yang paling sering digunakan yaitu logika fuzzy karena proses
fuzzy bisa diimplementasikan ke dalam sistem mikro.
Algoritma logika fuzzy digunakan dalam aplikasi kendali yang
memerlukan waktu komputasi cepat, oleh karena itu dapat
diaplikasikan ke robot [12][13].

Beberapa diantaranya dilengkapi dengan kemampuan
untuk mengenali medan pertambangan dan menemukan
material tambang, pemetaan.

Pada penelitian ini diimplementasikan fuzzy logic sebagai
kendali cerdas untuk mengontrol posisi dan kecepatan
robot.Sistem kendali Fuzzy dipilih sebagai pengendali karena
mampu bekerja baik serta menawarkan kemudahan dalam
perancangan program karena tidak memerlukan model
matematis dari sistem. Kombinasi tersebut bertujuan untuk
menghasilkan respon pergerakan yang halus (smooth) dalam
bernavigasi pada lingkungan.

II. DESAIN MOBILE ROBOT

Desain mobile robot yang digunakan dengan
mempertimbangkan kondisi dan persyaratan yang dibutuhkan.
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Meliputi desain fisik yang sederhana, dengan kemampuan
kinerja/performace serta ketahanan/robust pada lingkungan.

Dalam merancang perangkat keras sistem mobile robot,
setiap mobile robot terdiri dari 5 input sensor ultrasonik,
sensor untuk mengukur jarak. Sensor behavior/perilaku adalah
dibagi menjadi 3 yaitu sensor untuk rintangan depan, rintangan
kanan dan rintangan kiri. Pada Gambar 1. Menunjukkan
bentuk desain mobile robot.
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Gambar 1. Desain Mobile Robot

III. SISTEM KENDALI FUzZZY

Pada tahap ini akan dirancang sebuah sistem kendali yang
terdiri dari satu input dan satu output. Blok diagram
perancangan sistem logika fuzzy dapat dilihat pada gambar
dibawabh ini.
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Gambar 2. Algoritma Logika Fuzzy
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Tahapan algoritma logika fuzzy :

3.1.1.  Fuzzifikasi

Fuzzifikasi akan mengubah nilai masukan crisp menjadi
nilai fuzzy. Nilai fuzzy dipengaruhi oleh fungsi keanggotaan
yang dirancang oleh pakar. Fuzifikasi berfungsi memetakan
masukan data tegas atau nilai riil ke dalam himpunan Fuzzy
atau lebih dikenal dengan nama membership function,
misalnya sangat dekat, dekat dan jauh. Setiap variable yang

menjadi acuan dalam suatu proses harus dibuat membership
function, misalnya variabel yang digunakan untuk
menghindari halangan adalah jarak dan posisi rintangan, maka

jarak dan posisi harus dipetakan menjadi membership
function.
3.1.2.  Rule Base /Basis aturan dan mekanisme
inference

Rule base atau basis aturan merupakan kumpulan aturan-
aturan kendali Fuzzy yang dibuat berdasarkan pengetahuan
manusia untuk menghubungkan antara variabel masukan dan
variabel output. Kemudian berdasarkan rule base yang telah
dibuat, variabel masukan Fuzzy diolah lebih lanjut untuk
mendapatkan sebuah penyelesaian. Dengan demikian dapat
diambil suatu keputusan berupa output Fuzzy, yaitu
himpunan-himpunan output Fuzzy dengan fungsi keanggotaan
yang telah ditetapkan.

3.1.3.  Defuzzifikasi

Defuzzifikasi akan mengkonversi nilai keluaran fuzzy
menjadi nilai keluaran crisp. Proses ini juga dirancang fungsi
keanggotaan keluaran. Metode umum yang sering dipakai
dalam komputasi defuzzifikasi yaitu metode centroid atau
weighted average

IV. HASIL DAN PEMBAHASAN
4.1. Sistem Mobile Robot

Mobile Robot ini memiliki kontrol dimana kontrol ini
menggunakan mikrokontroller mega 2560 yang terdapat pada
arduino. Mikrokontroller ini terhubung dengan sensor
ultrasonik atau sensor jarak, sensor flame dan dua buah motor
DC. Pada Gambar 3. menunjukkan mobile robot yang akan
dihasilkan dalam penelitian ini.

(a) Tampak Depan
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150 cm

Stop (target)

(b) Tampak Samping

Gambar 3. Mobile Robot

4.2. Kendali Mobile Robot dengan Logika Fuzzy. Gambar 5. Pengujian Arena 3

Pada pengujian yang dilakukan kendali mobile robot dengan
logika fuzzy, menggunakan tiga macam arena, yaitu pada
gambar 3, gambar 4 dan gambar 5.

Pada pengujian yang dilakukan terhadap kondisi arena yang
berbeda yaitu Arena 1-3 dengan beberapa rintangan. Mobile
robot dengan kendali fuzzy dapat berjalan dengan baik, tanpa
menabrak halangan yang ada.

V. KESIMPULAN

1.  Dengan menggunakan sistem kontrol logika fuzzy dalam
mengambil keputusan pada gerak pada mobile robot ini,
robot bisa terkontrol dengan baik sesuai keinginan tanpa
harus menggunakan program yang panjang.

2. Sistem logika fuzzy dapat menghasilkan kontrol gerak
yang halus karena sistem ini menggunakan logika,
dimana logika merupakan suatu metode dan prinsip
penalaran dalam segala bentuk yang mungkin terjadi.

210 cm

150 cm
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