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ABSTRAK 

 

ROBOT QUADRUPED PENGENAL RUANGAN 

Karya tulis ilmiah berupa tugas akhir, 6 September 2020 

 

Kharina Anjani; dibimbing oleh Amperawan S.T., M.T. dan Ir. Faisal Damsi, 

M.T. 

 

xvi+51 halaman, 10 tabel, 34 gambar, 3 lampiran 

 

Maraknya dunia robotika dalam bidang ilmu pengetahuan ditandai dengan 

banyaknya kompetisi bertemakan serupa. Salah satu contohnya adalah dengan 

diadakannya Kontes Robot Indonesia (KRI) tingkat mahasiswa dengan tujuan agar 

dapat menumbuh-kembangkan ilmu pengetahuan dan teknologi tentang robot serta 

dapat menerapkan ilmu yang didapat dari perkuliahan secara langsung. Salah satu 

aspek yang diperhatikan dalam KRPAI berkaki adalah ketika memasuki ruangan. 

Robot diharapkan agar dapat mengenali ruangan tersebut menggunakan jarak yang 

terhitung pada sensor menggunakan fuzzy logic. 

 

Kata kunci: Quadruped, Mobile Robot, Fuzzy Logic 

 



 

ix 

 

ABSTRACK 

 

ROOM RECOGNITION QUADRUPED ROBOT 

Scientific Papers in the form of Final Assignments, September, 6th 2020 

 

Kharina Anjani; guided by Amperawan S.T., M.T. and Ir. Faisal Damsi, M.T. 

 

xvi+51 pages, 10 tables, 34 images, 3 attachments 

 

The rise of the robotics world in the field of science is marked by many competitions 

with similar themes. One example is the holding of the Indonesian Robot Contest 

(KRI) at the student level with the aim of being able to develop science and 

technology about robots and to be able to apply the knowledge gained from lectures 

directly. One aspect that is considered in legged KRPAI is when entering a room. 

The robot is expected to be able to recognize the room using the calculated distance 

on the sensor using fuzzy logic. 

 

Keywords: Mobile Manipulator, Mobile Robot, Fuzzy Logic 
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