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ABSTRAK

Nama : Fachrul Andy Setyawan

Program Studi : Informatika

Judul : Rancang Bangun Robot Mobil Otonom Pemotong Rumput Dengan
Pendekatan Fuzzy Logic Menggunakan Sensor Ultrasonic

Pada era teknologi yang sangat maju ini hampir semua perana manusia sudah
diambil ahli oleh tenaga robot seperti di bidang industri yang awalnya menggunakan
manusia namun sudah tergantika. Tak terkecuali di kehidupan sehari hari yang
dimana hal yang seperle sudah tergantikan menggunakan teknologi robot juga
seperti halnya dalam hal membersihkan lantai sudah banyak sekali robot pintar
untuk membersihkan lantai. Namun masih sedikit yang mengembangkan robot
dalam hal membersihkan atau memangkas rumput pada halaman. Maka dari itu pada
penelitian kali ini peneliti merancang serta membangun sebuah robot pemotong
rumput menggunkan metode pendekatan fuzzy mamdani dengan menggunkan
arduino uno serta menggunakan inputan sensor ultrasoni.

Kata Kunci : Robot, Fuzzy, Arduino Uno, Ultrasonic,
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ABSTRACT

Name : Fachrul Andy Setyawan

Study Program : Informatics

Title : Design Of A Lawn Mower Autonomous Robot Car With Fuzzy
Logic Approach Using Ultrasonic Sensor

In this era of highly advanced technology, almost all human roles
have been taken by robot experts such as in the industrial sector which
initially used humans but have been replaced. No exception in everyday life
where things that are a bit have been replaced using robot technology as well,
such as in terms of cleaning the floor, there are already a lot of smart robots
to clean the floor. But there are still few who develop robots in terms of
cleaning or trimming grass on the lawn. Therefore, in this study, researchers
designed and built a lawn mower robot using the fuzzy mamdani approach
method using Arduino Uno and using ultrasonic sensor input.

Keywords: Robot, Fuzzy, Arduino Uno, Ultrasonic,
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