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ABSTRAK 

 

MOTION PLANNING PADA SISTEM NAVIGASI MOBIL LISTRIK DENGAN 

KONTROL LOGIKA FUZZY 

Karya tulis ilmiah berupa SKRIPSI, 18 Juli 2017 

 

Desky Pratama; dibimbing oleh Ekawati Prihatini dan Selamat Muslimin 

 

Motion Planning in Electric Car Navigation System Using Fuzzy Logic Control 

 

xvi + 55 halaman + 43 Daftar Gambar + 15 Daftar Tabel + Lampiran 

 

Mobil listrik merupakan konsep yang dibuat untuk mengurangi pemakaian bahan 

bakar fosil. Hal ini dikarenakan stok dari bahan bakar fosil itu tidak akan bertahan 

lama lagi. Pada saat ini sudah banyak perusahaan yang sudah mulai melakukan 

pembuatan mobil listrik yang pada awalnya hanya sederhana sekarang sudah setara 

dengan mobil yang sudah beredar dengan spesifikasi yang tinggi. Perusahaan 

menampilkan keunggulan teknologinya yang terpasang pada mobil listrik tersebut. 

Mobil yang sekarang ini sudah mulai menggagas memakai sistem kendali otomatis. 

Mobil akan dapat bergerak dengan sendiri sesuai dengan sistem yang telah 

dipasangkan pada mobil. Dalam pembuatan sistem tersebut terdapat beberapa 

metode yang bisa digunakan untuk dapat menggerakkan mobil otomatis. 

Salah satu metode yang dipakai dalam penelitian ini adalah dengan membuat 

perencanaan gerak sistem navigasi mobil dengan membuat peta perjalanan. Tidak 

hanya itu mobil yang dirancang dilengkapi kecerdasan buatan dengan 

menggunakan metode kontrol logika fuzzy. Kecerdasan buatan ini dirancang untuk 

dapat menghindari halangan yang berada di depannya agar tidak terjadinya 

kecelakaan. 

Untuk merancang sistem navigasi tersebut digunakanlah sensor ultrasonik dan 

rotary encoder. Implementasi dari kedua sensor ini berbeda fungsinya, ultrasonik 

digunakan untuk mendeteksi adanya halangan sedangkan rotary encoder untuk 

pemetaan jalur yang dibuat. Mobil akan bergerak dengan sendirinya untuk berbelok 

ke kanan atau ke kiri dan menghindari halangan-halangan yang berada di depannya. 

 

Kata Kunci: Mobil Listrik, Perencanaan Gerak, Kecerdasan Buatan, Kontrol 

Logika Fuzzy, Ultrasonik, Rotary Encoder  
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ABSTRACT 

 

MOTION PLANNING IN ELECTRIC CAR NAVIGATION SYSTEM USING 

FUZZY LOGIC CONTROL 

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

 

Desky Pratama; supervised by Ekawati Prihatini dan Selamat Muslimin 

 

Motion Planning pada Sistem Navigasi Mobil Listrik Dengan Kontrol Logika 

Fuzzy 

 

xvi + 55 Pages + 43 List of Figures + 15 List of Tables + Attachments 

 

An electric car is a concept created to reduce the use of fossil fuels. This is because 

the stock of fossil fuels will not last long. At this time already many companies that 

have started to make electric cars that are in full just simple now it is biased by cars 

that have been left behind with high specifications. The company displays the 

technological advantages that are attached to the electric car. 

The car is now starting to use automatic control system. The car will be able to 

move by itself in accordance with the system that has been paired with the car. In 

making this system there are several methods that can be used to be able to drive 

the car automatically. 

One of the methods used in this research is to make a plan. Not only that the car is 

designed using the method. Artificial intelligence is designed to be able to avoid 

obstacles in front of it in order, not to the accident. 

For the integration of this navigation system is used ultrasonic sensors and rotary 

encoder. This implementation of its function, ultrasonic is used for a series of 

obstacle rotary encoder for mapping the created path. The car will move by itself to 

turn right or left and fire the obstacles in front of it. 

 

Keywords: Electric Cars, Motion Planning, Artificial Intelligence, Fuzzy Logic 

Control, Ultrasonic, Rotary Encoder 
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