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MOTTO 
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ABSTRAK 

 

PERANCANGAN KONTROLER LOGIKA FUZZY UNTUK TRACKING 

CONTROL PADA ROBOT SUMO  

(2016 : xv + 100 Halaman + 65 Gambar + 8 Tabel + 11  Lampiran)  

IYUT TRISNA AYU 

0613 3033 0971 

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 

PROGRAM STUDI TEKNIK TELEKOMUNIKASI 

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA 

 

Penerapan algoritma kontroler pada robot adalah untuk mengontrol robot dengan 

baik. Algoritma kontrol menyesuaikan dengan rancangan robot yang akan 

direalisasikan. Pemanfaatan logika fuzzy bersifat orientasi dari pemikiran manusia 

lebih fleksibel digunakan sebagai sistem kontrol robot. Fleksibel artinya mampu 

beradaptasi dengan perubahan dan ketidakpastian serta memiliki kelebihan dalam 

proses penalaran secara bahasa (linguistic reasoning) sehingga mudah dimengerti 

sekaligus menjadi alasan robot sumo ini menggunakan logika fuzzy. Untuk 

mengatur kecepatan roda robot penggunaan logika fuzzy akan sangat membantu 

mencapai tujuannya yaitu mengatur gerak dan kecepatan roda robot dengan bantuan 

motor driver L298N sebagai pengendali motor DC serta data masukan berupa jarak 

halangan yang terdeteksi oleh sensor ultrasonik HC-SR04. HC-SR04 pada robot 

mampu mendeteksi jarak halangan yang dianggap sebagai lawan yang harus 

ditabrak. Robot akan mendorong benda dengan jarak paling dekat dari robot 

tersebut. Semakin dekat jarak benda yang terdeteksi maka semakin cepat gerak roda 

robot, dan robot akan berhenti pada jarak ≥50cm. 

 

Kata Kunci: Logika Fuzzy, Robot Sumo, Sensor Ultrasonik HC-SR04, Motor 

Driver L298N 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



ABSTRACT 

 

PROTOTYPE SUMO ROBOT TRACKING CONTROL USING FUZZY 

LOGIC 

 (2016 : xv + 100 Pages + 65 Pictures + 8 Table + 11 Attachment)  

IYUT TRISNA AYU 

0613 3033 0971 

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 

PROGRAM STUDI TEKNIK TELEKOMUNIKASI 

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA 

 

Implementing algorithm controller to a robot is to control the robot correctly. 

Algorithm control is adapting to the robot circuit that will be realized. The benefit 

from fuzzy logic fuzzy is oriented from human mind that more flexible used as robot 

control system. Flexible means can adapt with changes and unknown also have an 

addition to the reasoning in language (linguistic reasoning) so that can be 

understandable and a reason to this sumo robot is using the fuzzy logic. To control 

the wheel speed on the robot the usage of fuzzy logic will be very helping to reach 

the goal that is to control the movement and speed of the robot wheel with the help 

from driver motor L298N as the DC motor controller and input data is a range from 

obstacle that detected by the ultrasonic sensor HC-SR04. HC-SR04 on the robot 

robot can detect obstacle range considered as enemy that must be crushed over. 

The robot will push the closest item from the robot. The closer the detected item 

range so the faster the robot wheel movement, and robot will stop on ≥50cm range. 

this tool using the communication direction. 

 

Keywords: Fuzzy Logic, Robot Sumo, HC-SR04, Driver Motor L298N 
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