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ABSTRAK

DESAIN  FUZZY LOGIC CONTROLLER UNTUK PENGENDALI
PERGERAKAN MOBILE MANIPULATOR
Karya tulis ilmiah berupa tugas akhir, 6, september, 2020

Putri Repina Kesuma; dibimbing oleh Dr. RD Kusumanto, S.T., M.M. dan Dr.
Eng. Tresna Dewi, S.T., M.Eng.

xvi+51 halaman, 10 tabel, 34 gambar, 3 lampiran

Teknologi memungkinkan otomatisasi diseluruh bidang kehidupan, dan salah satu
mesin yang paling sering digunakan dalam otomasi adalah robot. Robot dapat
membantu pekerjaan manusia di semua bidang, termasuk bidang pertanian. Mobile
robot manipulator adalah gabungan antara arm robot dan mobile robot, jika arm
robot hanya dapat melakukan gerakan memegang, mengambil dan meletakkan
buah pada keranjang. Perlu adanya suatu alat yang dapat mengambil dan
membawa hasil buah yang dipetik tersebut, misalnya dengan menggunakan moblie
robot. Sehingga Mobile robot manipulator merupakan robot yang mampu
menggabungkan kemampuan dua robot tersebut. Pada penelitian ini target yang
digunakan adalah terong ungu dan menggunakan camera Pi sebagai alat untuk
menangkap gambar target, raspberry pi sebagai pengolah citra, arduino mega
sebagai mikrokontroller dan mengaplikasikan Fuzzy Logic Controller sebagai
kecerdasan buatan. Metode fuzzy logic digunakan pada robot mobile manipulator
agar pergerakan robot menjadi lebih efektif. Waktu keseluruhan yang dibutuhkan
robot mobile manipulator untuk mengambil terong ungu adalah 25.8 detik dan
tingkat keberhasilan atau kit rate robot adalah 75%.

Kata kunci: Mobile Manipulator, Mobile Robot, Fuzzy Logic
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ABSTRACK

FUZZY LOGIC CONTROLLER’S DESIGN FOR  MOVEMENT
CONTROLLER OFF MOBILE MANIPULATOR

Scientific Papers in the form of Final Assignments, September, 61 2020

Putri Repina Kesuma; guided by Dr. RD Kusumanto, S.T., M.M. dan Dr. Eng.
Tresna Dewi, S.T., M.Eng.

xvi+51 pages, 10 tables, 34 images, 3 attachments

Technology enables automation throughout the field of life and one of the most
commonly used machines in automation is robots. Robots can help with human
work in all fields, including agriculture. Mobile robot manipulator is a
combination between arm robot and mobile robot, if the robot arm can only
perform the movement of holding, picking up and putting fruit on the basket.
There needs to be a tool that can pick up and carry the plucked fruit, for example
by using a moblie robot. So the Mobile manipulator robot is a robot capable of
combining the capabilities of the two robots. In this study the target used was
purple eggplant and used pi camera as a tool to capture the target image, raspberry
pi as an image processing, arduino mega 2560 as microcontroller and apply Fuzzy
Logic Controller as artificial intelligence. The fuzzy logic method is used in
mobile manipulator robots to make the robot's movements more effective. The
overall time it takes a mobile robot manipulator to pick up a purple eggplant is
25.8 seconds and the robot's success rate or hit rate is 75%.

Keywords: Mobile Manipulator, Mobile Robot, Fuzzy Logic
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