ABSTRAK

Perkembangan teknologi elektronika yang sangat cepat telah memberikan
kemajuan di bidang kendali. Sehingga berkembang metoda-metoda kendali yang
dapat digunakan untuk pengaturan sistem kendali, baik metoda konvensional
maupun pengendalian modern. Fuzzy logic controller merupakan salah satu
pengendali modern yang banyak diaplikasikan pada saat ini, misalnya kontrol
proses, proses produksi, robotika, manajemen skala besar, teknik sipil, kimia,
transportasi, kedokteran, maupun ekonomi. Dengan bantuan MATLAB, Fuzzy
logic controller menjadi alternatif sistem kendali yang mudah karena tidak perlu
dicari model matematisnya namun mempunyai kestabilan yang baik.

Untuk merealisasikan Fuzzy logic controller, maka pada tugas akhir ini
akan dibuat robot troli menggunakan motor DC sebagai penggerak dan sensor
ultrasonik untuk mengukur jarak antara robot dengan penghalang. Fuzzy logic
yang dirancang mempunyai 1 masukan (sensor jarak) dan 1 keluaran (motor DC).
Membership function masukan mempunyai 5 label linguistik dengan 5 if-then
rule. Signal penggerak motor memanfaatkan fitur PWM yang terdapat pada
mikrokontroler Arduino UNO sehingga kecepatan motor dapat dikendalikan
tergantung dari nilai PWM yang diberikan.

Pengujian terhadap rangkaian sensor, rangkaian driver motor DC, dan
mikrokontroler Arduino Uno telah dilakukan. Seluruh pengujian dapat berjalan
dengan baik. Penggabungan perangkat keras dan perangkat lunak menjadikan
robot troli ini berfungsi sesuai perancangan dimana kecepatan robot ini berubah
tergantung dari jarak antara robot dengan penggunanya. Semakin dekat robot
dengan pengguna semakin cepat kecepatannya dan semakin jauh robot dengan
pengguna maka semakin lambat kecepatannya. Tetapi pada saat input jarak
kurang dari 10 cm atau lebih dari 150 cm maka robot akan diam yang
mengindikasikan bahwa pengguna berada diluar jangkauan robot.
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