
 

 

 

 

TUGAS AKHIR 

PROTOTYPE ROBOT PENGIKUT MANUSIA MENGGUNAKAN 

SENSOR ULTRASONIK DAN SENSOR INFRAMERAH 

DENGAN METODE FUZZY LOGIC  

 

 

 

 

Oleh : 

Dimas Satria Jaya Nugraha 

1461900203 

 

 

PROGRAM STUDI INFORMATIKA 

FAKULTAS TEKNIK 

UNIVERSITAS 17 AGUSTUS 1945 SURABAYA 

2023 

  



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Halaman ini sengaja dikosongkan 

  



 

 

TUGAS AKHIR 

PROTOTYPE ROBOT PENGIKUT MANUSIA 

MENGGUNAKAN SENSOR ULTRASONIK DAN SENSOR 

INFRAMERAH DENGAN METODE FUZZY LOGIC  

 

Diajukan sebagai salah satu syarat untuk memperoleh gelar  

Sarjana Komputer di Program Studi Informatika 

 

 

 

 

Oleh : 

Dimas Satria Jaya Nugraha 

14619001203 

 

 

PROGRAM STUDI INFORMATIKA 

FAKULTAS TEKNIK 

UNIVERSITAS 17 AGUSTUS 1945 SURABAYA 

2023 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Halaman ini sengaja dikosongkan 

  



 

 

TUGAS AKHIR 

PROTOTYPE OF HUMAN FOLLOWING ROBOT USING 

ULTRASONIC SENSOR AND INFRARED SENSOR USING 

FUZZY LOGIC METHOD 

 

Prepared as partial fulfilment of the requirement for the degree of 

Sarja Komputer at Informatics Deparment 

 

 

 

 

By : 

Dimas Satria Jaya Nugraha 

1461900203 

 

 

INFORMATICS DEPARMENT 

FACULTY OF ENGINEERING 

UNIVERSITAS 17 AGUSTUS 1945 SURABAYA 

2023 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Halaman ini sengaja dikosongkan 

  





 

 

ii 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Halaman ini sengaja dikosongkan 

  





 

 

iv 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Halaman ini sengaja dikosongkan 

  





 

 

vi 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Halaman ini sengaja dikosongkan 

  



 

 

vii 

 

KATA PENGANTAR 
 

Puji syukur saya panjatkan terhadap Tuhan Yang Maha Esa, berkat Rahmat 

dan Hidayah-Nya penulisan skripsi ini dapat diselesaikan. Skripsi dengan judul 

“PROTOTYPE ROBOT PENGIKUT MANUSIA MENGGUNAKAN SENSOR 

ULTRASONIK DAN SENSOR INFRAMERAH DENGAN METODE FUZZY 

LOGIC”.  

Skripsi ini sebagai tugas akhir dan tahap akhir dalam studi dan merupakan 

syarat untuk mencapai gelar Sarjana Hukum pada Fakultas Teknik Informatika 

Universitas 17 Agustus 1945 Surabaya. Pada kesempatan ini saya mengucapkan rasa 

hormat dan terima kasih kepada: 

1. Ibu Nuril Esti Khomariah., S.ST., selaku Dosen Pembimbing yang dengan 

sabar dan tulus serta bersedia meluangkan banyak waktu di tengah 

kesibukannya untuk memberikan saran, masukan dan bimbingan kepada 

penulis hingga selesainya penulisan skripsi ini. 

2. Bapak Prof. Dr. Mulyanto Nugroho, MM, CMA. CPAselaku Rektor 

Universitas 17 Agustus 1945 Surabaya, yang telah memberikan kesempatan 

kepada penulis untuk menempuh studi pada Program Studi Ilmu Hukum, 

Fakultas Hukum, Universitas 17 Agustus 1945 Surabaya. 

3. Bapak Dr. Slamet Riyadi, M.Si., Ak., CA. selaku Dekan Fakultas Ekonomi 

dan Bisnis Universitas 17 Agustus 1945 Surabaya.  

4. Bapak Mochamad SidqonS.Si., M. Siselaku Dosen Wali yang telah 

memberikan dukungan dalam penulisan skripsi ini dari awal hingga akhir 

penulisan.  

5. Seluruh Dosen Fakultas Teknik Informatika Universitas 17 Agustus 1945 

Surabaya yang selama ini telah membagi pengalaman dan pengetahuan di 

bidang informatika dari awal perkuliahan hingga terselesaikanya skripsi ini.  

6. Seluruh Staf Tata Usaha Fakultas Hukum Universitas 17 Agustus 1945 

Surabaya yang telah meluangkan waktu dan membantu dalam administrasi 

selama perkuliahan. 

7. Seluruh Staf Perpustakaan Universitas 17 Agustus 1945 Surabaya. 

8. Kedua Orangtua saya tercinta, terkasih dan tersegalanya, Terima kasih atas 

segala doa dan restu, serta kasih sayang, nasehat dan juga dukungan berupa 

dukungan moril dan materiil yang selama ini tiada henti diberikan untuk 

anaknya, semoga kelak apa yang beliau inginkan dalam do’a disetiap 

sujudnya akan diijabah Allah SWT. Semoga anakmu cepat bisa 

membanggakan kalian berdua, Amin. 

 

  



 

 

viii 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Halaman ini sengaja dikosongkan 

  



 

 

ix 

 

ABSTRAK 
 

Nama  : Dimas Satria Jaya Nugraha 

Program Studi : Informatika 

Judul  : Prototype Robot Pengikut Manusia Menggunakan Sensor 

  Ultrasonik Dan Sensor Inframerah Dengan Metode Fuzzy Logic 

 

 Meningkatnya teknologi di zaman sekarang sangat maju dan berkembang. 

Robot yang kinerjanya sebuah sensor untuk mengumpulkan informasi dalam 

mendeteksi objek sangat penting dalam teknologi elektronika dan instrumentasi. 

Sensor inframerah dan ultrasonik sesuai digunakan untuk mengukur jarak 

menggunakan sinyal pantulan dari pemancar untuk memperkirakannya. Prototype 

robot pengikut manusia dengan menggunakan sensor ultrasonik dengan 

mikrokontroller arduino yang digunakan dalam penelitian ini dilengkapi dengan roda 

sehingga bisa bergerak dan memberi informasi dari jarak jauh. Dengan ini menyajikan 

analisa kinerja sensor inframerah dan ultrasonik untuk pengukuran jarak pada mobile 

robot pengikut manusia dengan menggunakan sensor ultrasonik dengan 

mikrokontroller arduino. Sensor dipasang pada prototype mobile robot. Logika Fuzzy 

di aplikasikan sebagai pengatur kecepatan robot. Pengiriman data informasi jarak 

objek di kirim melalui sensor ke arduino. Hasil analisa kinerja dalam penelitian ini 

dapat di implementasikan untuk membantu manusia dalam kegiatan sehari – hari, 

dengan sekala besar robot ini bisa di gunakan untuk membatu pengangkut barang 

untuk menggantikan troli di sebuah super market. 

 

Kata Kunci: Arduino, Sensor Ultrasonik, Sensor Inframerah, Fuzzy, Mobile Robot, 

Pengukur Jarak 
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ABSTRACT 
 

Name  : Dimas Satria Jaya Nugraha 

Department : Informatics 

Title  : Protype of Human-Follower Robot Using Ultrasonic and InfraRed 

  Sensors with Fuzzy Logic Method 

 

Increasing technology in this day and age is very advanced and developing. Robots 

whose performance is a sensor to collect information in detecting objects is very 

important in electronics and instrumentation technology. Infrared and ultrasonic 

sensors are suitable for measuring distance using the reflected signal from the 

transmitter to estimate it. The human follower robot prototype using an ultrasonic 

sensor with an Arduino microcontroller used in this study is equipped with wheels so 

that it can move and provide information remotely. Hereby presents an analysis of the 

performance of infrared and ultrasonic sensors for distance measurement on human 

follower mobile robots using ultrasonic sensors with an Arduino microcontroller. The 

sensor is installed on the mobile robot prototype. Fuzzy logic is applied to control the 

speed of the robot. Data transmission of object distance information is sent via the 

sensor to Arduino. The results of the performance analysis in this study can be 

implemented to help humans in their daily activities, with a large scale this robot can 

be used to help transport goods to replace trolleys in a super market. 

 

Keywords: Arduino, Ultrasonic Sensor, Infrared Sensor, Fuzzy, Mobile Robot, 

Rangefinder 
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