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  ABSTRAK 

Nama : Mahesa Muhammad Akbar 

Program Studi : Teknik Informatika 

Judul : Rancang Bangun Obstacle Avoiding Robot Menggunakan 

  Metode Fuzzy 
 

 

Teknologi dalam bidang robotika telah berkembang sangat pesat, hal ini dibuktikan 

dengan banyaknya penelitian dan pengembangan robot di berbagai bidang, dan 

robot juga telah diterapkan dalam kehidupan sehari-hari maupun bidang industri. 

Robot penghindar rintangan ini diprogram dengan menerapkan kecerdasan buatan 

dengan logika fuzzy. Logika fuzzy pada robot penghindar rintangan ini digunakan 

untuk mengontrol kecepatan robot berdasarkan jarak ke rintangan dan sudut yang 

dibaca dari sensor. Aturan yang dihasilkan oleh logika fuzzy berdasarkan jarak ke 

rintangan dan sudut servo saat memindai suatu area. Robot beroda penghindar 

rintangan ini menggunakan mikrokontroler Arduino Uno R3 sebagai otak untuk 

mengendalikan robot dan juga sebuah program yang ditulis dalam bahasa 

pemrograman C. Hasil akhir penelitian ini membuat rancangan desain logika fuzzy 

yang dapat diterapkan robot penghindar halangan . 
 
 

 

Kata kunci: Fuzzy, Robot Car, teknologi, robot penghindar halangan 
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ABSTRACT 
 

 

Name : Mahesa Muhammad Akbar  
Department : Informatic Engineering  
Title : Design of Obstacle Avoiding Robot Using  

Fuzzy Method 
 
 

 

Technology in the field of robotics has developed very rapidly, this is evidenced 

by the many researches and developments of robots in various fields, and robots 

have also been applied in everyday life and in industry. This obstacle avoidance 

robot is programmed by applying artificial intelligence with fuzzy logic. Fuzzy 

logic in this obstacle avoidance robot is used to control the speed of the robot 

based on the distance to the obstacle and the angle read from the sensor. The rules 

generated by the fuzzy logic are based on the distance to the obstacle and the angle 

of the servo when scanning an area. This obstacle avoidance wheeled robot uses 

the Arduino Uno R3 microcontroller as the brain to control the robot and also a 

program written in the C programming language. The final results of this research 

create a fuzzy logic design that can be applied to obstacle avoidance robots. 
 
Keywords: Fuzzy, Robot Car, technology, obstacle avoiding robot 
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