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ABSTRAK 

 

Teknologi robotika berkembang pesat dewasa ini. Sistem kontrol pergerakan robot 

memegang peranan penting, bagus atau tidaknya robot. Banyak sekali tawaran solusi dari 

kontrol kecepatan robot tersebut, salah satunya adalah logika fuzzy. Kontrol menggunakan 

logika fuzzy banyak sekali berkembang pada industri elektronika, biasa dikenal dengan FLC 

(Fuzzy Logic Controller). Salah satu mekanisme inferensi fuzzy adalah mamdani (MIN-

MAX). Logika fuzzy mamdani dalam banyak literatur dinilai lebih intuitif dan menyerupai 

pola pikir manusia. Oleh karena itu, logika fuzzy mamdani diterapkan pada robot berbentuk 

mobil, sebagai kontrol kecepatan robot mobil tersebut dalam menghindari halangan yang 

ada didepan robot tersebut. Hasilnya, dengan tingkat keakuratan sensor depan, kiri, dan 

kanan mencapai 86%, 72%, dan 76%, sistem kontrol pergerakan robot fuzzy mamdani 

mampu mengindari halangan sesuai dengan 18 (delapan belas) aturan yang dirancang. 

 

Kata Kunci : robotika, logika fuzzy, logika fuzzy mamdani, min-max, kontrol logika fuzzy. 
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ABSTRACT 

 

Nowadays, robotics technology is growing rapidly. Movement control system of the robot 

plays the important role, the quality of robots. There are solutions offer to control the speed 

of robots, one of them is fuzzy logic. Control using fuzzy logic are emerging in the 

electronical industry, commonly known as FLC (Fuzzy Logic Controller). One of the fuzzy 

inference mechanism is mamdani (MIN-MAX). Mamdani fuzzy logic literally is observed 

more intuitive and resembles the human mindset. Therefore, fuzzy logic mamdani is applied 

to the car shaped robot, as the robot car speed control to avoid obstacles existing in front of 

the robot. For the result, with the accuracy of the front, left and right sensor at 86%, 72%, 

and 76%, robot movement control system with mamdani fuzzy logic is able to avoid 

obstacles according to the 18 (eighteen) rules designed. 

 

Keywords : robotics, fuzzy logic, mamdani fuzzy logic, min-max, fuzzy logic controller. 
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BAB I   

PENDAHULUAN 

 

Bab ini memaparkan latar belakang, rumusan masalah, tujuan dan manfaat, serta ruang 

lingkup tugas akhir mengenai perancangan robot mobil penghindar rintangan, menggunakan 

logika fuzzy Mamdani. 

1.1. Latar Belakang  

Teknologi adalah keseluruhan sarana untuk menyediakan barang-barang yang 

diperlukan bagi kelangsungan dan kenyamanan hidup manusia. Teknologi 

menyebabkan keberadaban manusia berkembang lebih maju. Salah satu teknologi 

yang berkembang pesat saat ini adalah teknologi dibidang kerobotan (robotika). 

Dewasa ini robot banyak dirancang guna membantu pekerjaan tertentu manusia, 

seperti pekerjaan yang memerlukan ketelitian tinggi, beresiko tinggi, memerlukan 

waktu yang lama, atau membutuhkan tenaga yang besar. Robot adalah sebuah piranti 

mekanik yang mampu melakukan pekerjaan manusia atau berperilaku seperti manusia 

(McComb, 2006). 

Hal penting yang harus diperhatikan pada robot yaitu desain sistem penggerak, 

pembangkitan lintasan (trayektori), dan pengendalian kecepatan. Kecepatan 

dibangkitkan berdasarkan input posisi yang terus di-update. Pertimbangannya berupa 

jarak terdekat, kecepatan, rintangan, dan waktu (Santoso, et al., 2007). Oleh karena 

itu, sistem pengindar halangan robot memegang peranan penting, sehingga 

mendapatkan robot yang cepat dan tanggap dengan keadaan sekitar. Robot harus 

memiliki kemampuan untuk merencanakan dan menavigasikan secara anatomi 

menghindari segala macam tipe halangan. Ini merupakan strategi reaktif dan ini 

sepenuhnya didasarkan pada informasi sensor (Ronald, 1998). Sistem penghindar 

halangan pada robot merupakan titik awal pengembangan robot dengan kemampuan 

lainnya. Robot pencari benda, robot pemadam api, robot penjinak bom, memerlukan 

sistem penghindar halangan yang handal sebagai modal awal. 

Sistem kendali fuzzy berkembang dengan pesat terutama di Jepang. Banyak 

barang konsumen yang telah diproduksi, yang didalamnya terdapat sistem fuzzy 

sebagai kendalinya, diantaranya mesin cuci, microwaves, oven, rice cooker, vacuum 
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cleaner, camcoder, televisi, dan pemanas air. Selain dalam barang konsumsi, sistem 

kendali fuzzy juga diaplikasikan kedalam sistem seperti elevator, kereta api, crane, 

otomotif, dan sistem kendali lalu lintas, dan juga diaplikasikan kedalam dalam bentuk 

perangkat lunak atau program komputer seperti diagnosis medis, keamanan, dan 

kompresi data (Wati, 2011). 

Didalam banyak hasil riset, sistem logika fuzzy biasanya diimplementasikan 

untuk meningkatkan efisiensi dalam menghindari rintangan dan perencanaan lintasan 

dari robot mobil di lingkungan yang tidak diketahui (Li & Choi, 2013). Logika fuzzy 

adalah peningkatan dari logika boolean, yang berhadapan dengan kebenaran sebagian. 

Logika fuzzy dapat berguna menentukan nilai antara 0 dan 1. Logika fuzzy tidak sama 

dengan logika klasik. Logika fuzzy toleran dengan ketidaksamaan, ketidak pastian dan 

kebenaran sebagian. Alasan inilah yang membuat lebih mudah mengimplementasikan 

kontrol logika fuzzy untuk model linear, dibandingkan dengan teknik kontrol 

konvensional lainnya (Jantzen, 1998). 

Mamdani-FIS (fuzzy inference system) merupakan salah satu metode penalaran 

(inference) yang paling sering digunakan untuk persoalan kendali logika fuzzy. 

Kelebihan metode mamdani dibandingkan metode sistem penalaran fuzzy yang lain, 

diantaranya adalah karena bersifat intuitif, mencakup bidang yang luas, dan sesuai 

dengan proses input informasi manusia. Alasan mengapa sistem penalaran Mamdani 

lebih menyerupai pola pikir manusia karena fungsi implikasi antara antecedent dengan 

consequent sama-sama dalam himpunan fuzzy. 

Pada perancangan sistem penghindar halangan robot juga dapat 

mengaplikasikan logika fuzzy didalamnya. Seperti diketahui, penentuan jarak antara 

sensor robot dengan lingkungan sekitar tidak hanya bernilai jauh atau dekat. Dengan 

menggunakan fuzzy, maka akan dapat diketahui seberapa besar tingkat jauhnya, atau 

seberapa besar tingkat dekatnya, inilah yang disebut dengan nilai keanggotaan. Nilai 

keanggotaan ini nantinya akan mempengaruhi kecepatan (duty cycle) dari roda kiri 

maupun kanan robot. Hal ini akan menghasilkan pergerakan robot yang lebih halus, 

terutama dalam menghindari rintangan disekitar. 

Dengan berdasarkan pada permasalahan yang telah disebutkan diatas, maka akan 

dirancang “robot mobil penghindar halangan dengan menggunakan logika fuzzy 

mamdani (robot fuzzy mamdani)”. Dalam perancangan ini, robot menggunakan tiga 
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buah sensor agar lebih peka dengan lingkungan sekitar dan pergerakan robot yang 

lebih halus. 

1.2. Rumusan Masalah 

Rumusan masalah yang akan dibahas pada proposal tugas akhir ini adalah 

bagaimana membuat sebuah robot mobil yang kontrol kecepatannya untuk 

menghindari halangan menggunakan logika fuzzy mamdani. 

1.3. Tujuan dan Manfaat 

Tujuan yang diharapkan dari tugas akhir ini adalah menghasilkan sebuah robot 

mobil yang dapat menghindari halangan, dengan kontrol logika fuzzy mamdani. 

Adapun manfaat yang diharapkan dalam penelitian tugas akhir ini adalah : 

1. Mengaplikasikan teori logika fuzzy yang sudah didapat kedalam sistem kontrol 

bidang robotika. 

2. Dapat mengembangkan robot kontrol logika fuzzy ini dengan kemampuan yang 

lain. 

3. Menambah pengetahuan peneliti dalam sistem kendali logika fuzzy. 

1.4. Ruang Lingkup 

Ruang lingkup perancangan robot fuzzy mamdani adalah : 

1. Robot yang dirancang adalah robot berbentuk mobil. 

2. Deteksi jarak robot mobil dengan lingkungan sekitar, menggunakan sensor 

ultrasonik. 

3. Robot bergerak maju pada bidang datar, dengan halangan-halangan didepannya. 

4. Proses pembentukan himpunan crisp ke himpunan fuzzy (fuzzifikasi) 

menggunakan kurva bahu kiri, bahu kanan dan segitiga. 

5. Aplikasi fungsi implikasi menggunakan Conditional Fuzzy Proposition Min. 

6. Komposisi dari aturan-aturan fuzzy menggunakan metode Max. 

7. Proses pembentukan himpunan fuzzy menjadi himpunan crisp kembali menggunakan 

metode Centroid. 
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1.5. Sistematika Penulisan 

Sistematika penulisan yang digunakan dalam tugas akhir ini terbagi dalam 

beberapa pokok bahasan, yaitu : 

BAB I PENDAHULUAN 

Pada bab ini dijelaskan mengenai latar belakang, perumusan masalah, 

tujuan dan manfaat, ruang lingkup, dan sistematika penulisan dalam 

pembuatan tugas akhir. 

BAB II DASAR TEORI 

Bab ini berisi kumpulan studi pustaka yang berhubungan dengan topik 

tugas akhir. Dasar teori yang digunakan dalam penyusunan tugas akhir ini 

meliputi robotika, logika fuzzy, fuzzy logic controller, pemrograman 

terstruktur, dan waterfall yang mendukung perancangan robot fuzzy 

mamdani. 

BAB III COMMUNICATION, PLANNING DAN MODELLING SISTEM 

Bab ini memaparkan proses pengembangan sistem terstruktur tahapan 

pengembangan (engineering) awal yaitu tahap communication, planning 

dan modelling robot fuzzy mamdani. 

BAB IV CONSTRUCTION DAN DEPLOYMENT SISTEM  

Bab ini memaparkan proses pengembangan sistem terstruktur tahapan 

pengembangan (engineering) akhir yaitu tahap construction dan 

deployment robot fuzzy mamdani.  

BAB V PENUTUP 

Bab ini berisi kesimpulan yang diambil berkaitan dengan robot fuzzy 

mamdani yang dikembangkan dan saran-saran untuk pengembangan robot 

fuzzy mamdani lebih lanjut. 

  


