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ABSTRAK

SISTEM NAVIGASI MENGGUNAKAN SENSOR ULTRASONIK PADA
ROBOT HEXAPOD PENDETEKSI KEBOCORAN GAS LPG

Karya tulis ilmiah berupa SKRIPSI, 18 Juli 2017

Fitri Puji Rahayu; dibimbing oleh Masayu Anisah, S.T., M.T. dan Ir. Faisal
Damsi, M.T.

Navigation System With Ultrasonic Sensor Pada Robot Hexapod Pendeteksi
Kebocoran Gas LPG

xv + 60 Halaman, 6 tabel , 49 Gambar , 13 Lampiran

Perkembangan ilmu pengetahuan dan teknologi terutama dalam bidang
elektronika telah membuat banyak perubahan dan kemajuan teknologi elektronika.
Salah satunya yaitu robot. Robot ada yang bergerak menggunakan kaki-kaki
mekanik dikarenakan keterbatasan menjangkau medan gerak yang tidak rata
apabila menggunakan roda. Seperti robot yang penulis buat, robot hexapod (kaki
enam) difungsikan untuk membantu meyelesaikan masalah manusia mendeteksi
kebocoran gas LPG agar mengurangi angka kebakaran yang terjadi.

Dalam gerak sebuah robot, dibutuhkan navigasi yang membantu
mengarahkan arah pergerakkan robot agar efisien sampai ke tempat tujuan.
Dalam sistem navigasi robot yang dibuat menggunakan sebuah pengendali
modern yaitu sistem metode logika fuzzy. Hal ini disebabkan sistem robot yang
kompleks, logika fuzzy dirasa cocok sebagai algoritma pengaturan arah gerak
(navigasi) menggunakan sensor ultrasonik.

Logika fuzzy digunakan karena dapat membuat suatu kesimpulan
walaupun dengan informasi input yang tidak pasti. Logika fuzzy yang digunakan
ialah logika fuzzy mamdani. Penelitian ini bertujuan untuk mengetahui bagaimana
pengaruh logika fuzzy mamdani dalam sistem navigasi sensor ultrasonik pada
robot. Pengujian dilakukan dengan membandingkan keluaran jarak pada serial
monitor dengan jarak sebenarnya dan mengamati arah pergerakkan robot
menggunakan algoritma fuzzy dan tidak menggunakan fuzzy, apakah telah sesuai
dengan harapan penelitian.

Kata Kunci: Logika Fuzzy Mamdani, Metode Centroid, Operator AND,
Sensor Ultrasonik PING



ABSTRACT

Navigation System With Ultrasonic Sensor Pada Robot Hexapod Pendeteksi
Kebocoran Gas LPG

Scientific Paper in the form of Final Project, 18" of July, 2017

Fitri Puji Rahayu; supervised by Masayu Anisah, S.T., M.T. and Ir. Faisal
Damsi, M.T.

Navigation System With Ultrasonic Sensor Pada Robot Hexapod Pendeteksi
Kebocoran Gas LPG

xv +60 Pages + 49 Images + 6 Tabels + 13 Appendixs

The development of science and technology, especially in the field of
electronics has made many changes and advances in electronics technology. One
of them is robot. Robots are moving around using mechanical legs due to the
limitations of reaching uneven ground motion when using the wheel. Like the
robot that the author created, hexapod robot (six foot) functioned to help solve
human problems detect LPG gas leaks to reduce the number of fires that occur.

In the motion of a robot, navigation is needed that helps direct the
direction of robot movement to be efficient to the destination. In a robotic
navigation system created using a modern controller that is a system of fuzzy
logic method. This is due to a complex robotic system, fuzzy logic is considered
suitable as a motion direction algorithm (navigation) using ultrasonic sensors.

Fuzzy logic is used because it can make a conclusion even with uncertain
input information. The fuzzy logic used is fuzzy mamdani logic. This study aims
to find out how the influence of fuzzy mamdani logic in the ultrasonic sensor
navigation system on the robot. The test is done by comparing the distance output
on the monitor serial to the actual distance and observing the direction of the robot
movement using fuzzy algorithm and not using fuzzy, whether it has been in
accordance with research expectations.

Keywords : Fuzzy Logic Mamdani, Centroid Method, Operator AND,
Ultrasonic PING Sensor
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