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ABSTRAK  

 

IMPLEMENTASI FUZZY LOGIC TERHADAP AKSELERASI 

PERGERAKAN ROBOT SAR QUADRUPED 

 

Karya tulis ilmiah berupa Laporan Akhir, 1 Agustus 2022 

Novendra Farhan (061930320522); dibimbing oleh Sabilal Rasyad, S.T.,M.Kom, 

dan Amperawan, S.T.,M.T 

 

Implementation of Fuzzy Logic for Movement Acceleration on Quadruped SAR 

Robot 

 

xiii + 88 halaman, 21 tabel, 49 gambar, 14 lampiran 

 

 

Robot SAR Quadruped adalah robot berkaki empat dengan 12 motor servo 

penggerak dan dilengkapi kamera yang dirancang sebagai alat bantu Tim 

pencarian dan pertolongan serta digunakan sebagai simulasi pembelajaran 

penanggulangan bencana dan dalam inovasi terhadap perkembangan bentuk dan 

fungsinya biasa diikutsertakan kedalam Kontes Robot Indonesia (KRI) tiap 

tahunnya. Dalam menghadapi hal tersebut, maka diperlukan riset berbagai metode 

pada robot quadruped baik dari segi pengembangan hardware dan software. Salah 

satunya pengembangan software yang diadopsi pada robot ini adalah penggunaan 

algoritma metode fuzzy logic dalam hal bernavigasi, dengan metode ini robot 

dapat mengolah data jarak (sangat dekat, dekat, sedang, jauh, dan sangat jauh) 

yang didapat dan menyesuaikan kecepatan (sangat lambat, lambat, sedang, cepat, 

dan sangat cepat) dalam pergerakannya. 

 

 

Kata kunci : Robot Quadruped, Jarak, Kecepatan, Fuzzy Logic. 
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ABSTRACT  

 

IMPLEMENTATION OF FUZZY LOGIC FOR MOVEMENT 

ACCELERATION ON QUADRUPED SAR ROBOT 

 

Scientific Paper in the form of Final Report; August 1st, 2022 

Novendra Farhan (061930320522); supervised by Sabilal Rasyad, S.T., M.Kom, 

and Amperawan,S.T.,M.T 

 

Implementasi Fuzzy Logic Terhadap Akselerasi Pergerakan Robot SAR 

Quadruped 

 

xiii + 88 pages, 21 tables, 49 pictures, 14 attachments 

 

 

Quadruped SAR robot is a four-legged robot with 12 servo motors and 

equipped with a camera designed as a tool for the search and rescue team and used 

as a disaster management learning simulation and in innovations on the 

development of its form and function, it is usually entered every year into the 

Indonesian Robot Contest (IRC). In dealing with this, it is necessary to research 

various methods on quadruped robots both in terms of hardware and software 

development. One of the software developments adopted for this robot is the use 

of fuzzy logic method algorithms in terms of navigation, with this method the 

robot can process distance data (very close, close, medium, far, and very far) 

obtained and adjust the speed (very slow, slow, medium, fast, and very fast) in 

movement. 

 

Keywords : Quadruped Robot, Distance, Speed, Fuzzy Logic.  
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