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akan belajar dan mengajarkan. 

 Tidak ada perjuangan tanpa pengorbanan. 
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luka dan hujan peluru. 
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ABSTRAK 

SISTEM KECERDASAN NAVIGASI PADA WALL FOLLOWER 

PEMADAM API BERODA DENGAN ALGORITMA FUZZY DAN 

ENVIRONMENT MAPPING 
 

(2016 : xvi + 86 Halaman + 82 Gambar + 15 Tabel + Daftar Pustaka + 10 

Lampiran) 
 

 
 

Khiarul Arham 

061330330278 

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 

PROGRAM STUDI TEKNIK TELEKOMUNIKASI 

ABSTRAK 

 

Robot cerdas SAR pemadam api beroda merupakan robot yang menggunakan 

motor dan roda sebagai alat gerak utama dengan misi memadamkan api yang ada 

di arena dan kembali ke home lagi. Diperlukan sebuah kontrol gerak agar robot 

dapat menelusuri dinding dan bermanuver serta menghindari furnitur dan boneka 

penghalang yang ada di arena, salah satunya dengan menggunakan algoritma fuzzy 

sebagai kendali nilai kecepatan motor kanan dan kiri sebagai variabel output 

terhadap nilai sensor jarak depan dan samping sebagai variabel input. Penggunaan 

kontrol fuzzy bertujuan untuk memuluskan pergerakan dan respon robot dalam 

menelusuri dinding. Selain itu robot dituntut untuk mengetahui ruangan home serta 

ruangan yang telah dilalui robot agar robot tidak terjebak saat proses memadamkan 

api hingga kembali ke home. Dalam proses return trip, syaratnya robot hanya 

diperkenankan melalui lorong tanpa memasuki ruangan lain selain ruangan home. 

Environment Mapping digunakan sebagai metode agar robot dapat mengenali dan 

menentukan keputusan yang akan dilakukan oleh robot berdasarkan input data yang 

telah diterima oleh sensor pada robot. Algoritma ini juga membandingkan kondisi 

lingkungan saat ini dengan kondisi lingkungan yang telah dilalui oleh robot, 

sehingga keputusan yang diambil robot tidak hanya bergantung pada kondisi 

lingkungan sekarang, tetapi juga bergantung dengan kondisi-kondisi sebelumnya 

yang telah disimpan ke dalam memori mikrokontroler. Dengan begitu robot dapat 

menyelesaikan misi secara autonomous walaupun dengan banyaknya kemungkinan 

peletakkan robot dan titik api secara acak. 

 

Kata Kunci : KRPAI 2016, robot SAR, robot pemadam api, robot beroda, kontrol 

fuzzy, navigasi otomatis, kecerdasan buatan, counter mapping, 

environment mapping, maze solving. 
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ABSTRACT 

INTELLIGENCE NAVIGATION SYSTEM OF WHEELED FIRE 

FIGHTING ROBOT WITH FUZZY ALGORITHM AND ENVIRONMENT 

MAPPING (2016 : xvi + 86 Pages + 82 Images + 15 Tables + List of Refferences 

+ 10 Attachments) 
 

 
 

Khiarul Arham 

061330330278 

ELECTRICAL ENGINEERING DEPARTMENT 

MAJORING TELECOMMUNICATION ENGINEERING 

ABSTRACT 

 

Intelligent SAR wheeled fire fighting robot is a robot that use motor and wheel as 

primary actuator with mission to extinguish fire in arena and return again to start 

point. It required a motion control so that robot can trace the wall with maneuver 

and avoid the furniture and obstacle in arena, one of method is using fuzzy 

algorithm as  motor right and left speed value controler as the output variable to the 

data value of front and side sensor as input variable. Fuzzy control has aim to 

smooth the movement and response of the robot when tracing the wall.  

In addition the robot is required to know the home room and the room that has been 

passed by the robot so that the robot does not get stuck during the process of 

searching the hotspot and until return to home. In the process of return trip, the 

robot is only permitted through the hallway without entering a room except the 

home room. Environment Mapping is used as a method for the robot to recognize 

and determine decisions that will be made by the robot based on input data that has 

been received by the sensor on the robot. This algorithm also compares the current 

environmental conditions with the environmental conditions that have been 

traversed by the robot, so the decisions that robot takes is not only on current 

environmental conditions, but also depends on the previous conditions that have 

been stored into the memory of the microcontroller. Therefore the robot can 

complete the mission autonomously even with a lot of possibility and randomly set 

of robot start and the hotspot position. 

 

Keyword : KRPAI 2016, SAR robot, fire fighter robot, wheeled robot, fuzzy 

control, automatic navigation, artificial intelligence, counter mapping, 

environment mapping, maze solving. 
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