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ABSTRAK 

 

Pengembangan robot mobile otonom memerlukan kemampuan untuk mendeteksi dan 

menghindari hambatan secara otomatis untuk meningkatkan keselamatan dan 

efisiensi di lingkungan yang dinamis. Studi ini bertujuan untuk merancang robot 

penghindar rintangan berbasis logika fuzzy, yang memungkinkan adaptasi 

pengambilan keputusan mirip dengan penalaran manusia. Sistem ini dikendalikan 

oleh ESP-32. mikrokontroler, terintegrasi dengan sensor ultrasonik untuk mengukur 

jarak ke objek terdekat, dan driver motor L298N untuk mengontrol arah dan kecepatan 

motor DC menggunakan H-bridge dan PWM. Selain itu, Firebase digunakan sebagai 

backend waktu nyata untuk pemantauan data dan manajemen. Hasil tes menunjukkan 

bahwa robot dapat beroperasi sesuai dengan desain, melakukan manuver seperti 

berbelok ke kiri, kanan, bergerak maju, atau mundur saat mendeteksi rintangan dalam 

jangkauan tertentu. Sistem ini terbukti efektif dalam deteksi rintangan dan 

penghindaran, mencapai tingkat keberhasilan yang memuaskan selama pengujian. 

Prototipe ini menyajikan sebuah solusi inovatif dalam penerapan sistem kontrol 

cerdas berbasis logika fuzzy dan diharapkan dapat berkontribusi pada kemajuan 

otonom yang adaptif dan responsif robotika. 

Kata Kunci: Robot Obstacel Fuzzy Logic IOT 
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ABSTRACT  

The development of autonomous mobile robots requires the ability to detect and avoid 

obstacles automatically to enhance safety and efficiency in dynamic environments. 

This study aims to design an obstacle-avoiding robot based on fuzzy logic, which 

enables adaptive decision-making similar to human reasoning. The system is 

controlled by an ESP-32 microcontroller, integrated with ultrasonic sensors to 

measure the distance to nearby objects, and an L298N motor driver to control the 

direction and speed of DC motors using an H-bridge and PWM. Additionally, 

Firebase is employed as a real-time backend for data monitoring and management. 

Test results indicate that the robot can operate according to the design, performing 

maneuvers such as turning left, right, moving forward, or backward when detecting 

obstacles within a certain range. The system proves to be effective in obstacle 

detection and avoidance, achieving a satisfactory success rate during testing. This 

prototype presents an innovative solution in the implementation of intelligent control 

systems based on fuzzy logic and is expected to contribute to the advancement of 

adaptive and responsive autonomous robotics. 

Keywords: Robot Obstacel Fuzzy Logic IOT 
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