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ABSTRAK 

 

 

PELACAK SUMBER GAS PADA ROBOT BERGERAK  

DENGAN LOGIKA FUZZY 

 

Oleh 

Iis Setiawati 

061430321154 

 

Masalah kebocoran pipa gas yang tidak mudah dideteksi oleh indera 

penglihatan atau penciuman bisa menyebabkan kebakaran. Oleh Karena itu 

dibutuhkan pengembangan sebuah robot yang bisa melacak kebocoran pipa gas. 

Pada penelitian ini, robot bergerak yang dapat melacak sumber gas menggunakan 

logaritma logika fuzzy. 

Robot bergerak ini menggunakan lima buah sensor gas TGS 2600 sebagai 

pendeteksi gas, lima buah sensor ultrasonik HC-SR04 sebagai penghindar robot 

dari halangan, arduino mega 2560 sebagai pemroses dari input, dan logika fuzzy 

sebagai metode dalam melacak sumber gas dengan parameter small, medium, dan 

big. 

Hasil yang telah dicapai pada penelitian ini adalah sebuah robot bergerak 

yang dapat menemukan sumber gas. Logika fuzzy yang digunakan dalam 

penelitian ini memiliki fungsi sebagai pengontrol perpindahan. Logika fuzzy 

mengontrol motor PWM. Motor akan berhenti jika sensor TGS 2600 mendeteksi 

gas dengan konsentrasi tinggi atau jika robot menemukan sumber gas seperti yang 

telah ditentukan oleh algoritma logika fuzzy berdasarkan pada aturan input dan 

output. 

  

Kata Kunci: TGS2600, Logika Fuzzy, Ultrasonik HCSR-04, Arduino Mega 2560,  

                       Pelacak Sumber Gas. 

  



ABSTRACT 

 

 

GAS SOURCE TRACKING ON MOBILE ROBOT 

 USING FUZZY LOGIC 

 

By 

Iis Setiawati 

061430321154 

 

The problem of gas pipe leak that cannot be detected easily by seeing or 

smelling sensory can cause a fire. It is needed to develop a robot that can track the 

gas pipe leak. In this research, a mobile robot that can track the gas source used 

fuzzy logic as its algorithm. 

This mobile robot used 5 TGS 2600 gas sensors as gas detectors, 5 HC-

SR04 ultrasonic sensor as obstacles avoidances, arduino mega 2560 as input 

processor, and fuzzy logic as the method to detect the gas source that has 

parameters small, medium, and big. 

The result of this research was a mobile robot can detected the gas source. 

The fuzzy logic used in the research has function as movement controller. It 

controls the PWM of motors. The motors would stop if sensors TGS 2600 detect 

gas with the concentration high or if the robot found the gas source as has been 

decided by fuzzy logic algorithm based on its input and output rules. 

 

Key Words: TGS 2600, Fuzzy Logic, Ultrasonic HCSR-04, Arduino Mega 2560,  

                      Gas Source Tracking 
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