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ABSTRAK 
 

Tugas akhir ini membahas pengembangan algoritma wall following pada 
robot Hexapod menggunakan metode Fuzzy Logic Controller (FLC) yang 
dioptimalkan dengan Particle Swarm Optimization (PSO). Dengan melakukan 12 
kali pengujian pada empat arena berbeda, dan tiga metode yang digunakan yaitu 
metode konvensional, metode Fuzzy Logic Controller (FLC) dan metode Fuzzy 
Logic Controller-Particle Swarm Optimization (PLC-PSO), penelitian ini 
menemukan bahwa kombinasi FLC-PSO memberikan nilai Root Mean Square 
Error (RMSE) terkecil, yaitu 0.29241204, 1.83679693, 5.07664081, dan 
3.92535257. Nilai RMSE yang rendah menunjukkan bahwa algoritma ini mampu 
mengendalikan robot dengan akurasi tinggi dalam mengikuti dinding. 

Hasil pengujian juga menunjukkan bahwa robot dengan FLC-PSO berhasil 
mencapai pose akhir yang lebih optimal dan menempuh jalur yang lebih jauh 
dibandingkan dengan metode lainnya. PSO membantu dalam mengoptimalkan 
parameter FLC, sehingga robot tidak hanya lebih akurat dalam mengikuti dinding, 
tetapi juga mencapai posisi akhir yang lebih baik. Efisiensi dan adaptivitas robot 
meningkat secara signifikan dengan kombinasi ini. 

Secara keseluruhan, penelitian ini menunjukkan bahwa kombinasi FLC dan 
PSO adalah metode yang efektif untuk meningkatkan kemampuan wall following 
pada robot Hexapod. Robot menjadi lebih efisien dalam menavigasi berbagai jenis 
dinding dan menghadapi berbagai tantangan di setiap arena. Implementasi 
algoritma ini dapat digunakan dalam aplikasi robotika yang memerlukan kontrol 
navigasi yang presisi dan adaptif. 

Kata Kunci : Robot Hexapod, Fuzzy, PSO, Wal Following, Algoritma 
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ABSTRACT 
 

This study focuses on the development of a wall-following algorithm for a 
Hexapod robot using the Fuzzy Logic Controller (FLC) method optimized by 
Particle Swarm Optimization (PSO). Conducting 12 tests in four different arenas, 
and the three methods used are the conventional method, the Fuzzy Logic Controller 
(FLC) method and the Fuzzy Logic Controller-Particle Swarm Optimization (PLC-
PSO) method, the study found that the FLC-PSO combination achieved the smallest 
Root Mean Square Error (RMSE) values of 0.29241204, 1.83679693, 5.07664081, 
and 3.92535257, respectively. The low RMSE values indicate that the algorithm can 
control the robot with high accuracy in following walls. 

The test results also showed that the robot with FLC-PSO achieved a more 
optimal final pose and traveled the farthest path compared to other methods. PSO 
aids in optimizing FLC parameters, ensuring that the robot is not only more 
accurate in wall-following but also reaches a better final position. The efficiency 
and adaptability of the robot are significantly improved with this combination. 

Overall, this study demonstrates that the combination of FLC and PSO is 
an effective method to enhance the wall-following capability of a Hexapod robot. 
The robot becomes more efficient in navigating various types of walls and tackling 
different challenges in each arena. The implementation of this algorithm can be 
applied in robotics applications that require precise and adaptive navigation 
control. 

Keywords : Hexapod Robot, Fuzzy, PSO, Wal Following, Algorithm 
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