
TUGAS AKHIR 

 RANCANG BANGUN SISTEM NAVIGASI ROBOT HEXAPOD 

3 DOF DI RUANGAN LABIRIN MENGGUNAKAN METODE 

FUZZY SUGENO BERBASIS ARDUINO 

Diajukan guna melengkapi sebagai syarat 

dalam mencapai gelar Sarjana Strata Satu (S1) 

 

 

Disusun Oleh: 

Nama   : Ilham Muhammad Sidiq 

NIM   : 41416010041 

Pembimbing  : Dr. Ir. Eko Ihsanto, M.Eng 

 

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRO 

FAKULTAS TEKNIK 

UNIVERSITAS MERCU BUANA 

JAKARTA 

2020 

http://digilib.mercubuana.ac.id/



i 
 

 

http://digilib.mercubuana.ac.id/



ii 
 

 

 

http://digilib.mercubuana.ac.id/



iii 
 

KATA PENGANTAR 

Segala puji syukur kita panjatkan Kehadirat Allah SWT karena atas berkat 

dan rahmat karunia yang telah diberikan sehingga penulis dapat menyelesaikan 

laporan Skripsi dengan judul “Rancang Bangun Sistem Navigasi Robot Hexapod 

3 DOF Di Ruangan Labirin Menggunakan Metode Fuzzy Sugeno Berbasis 

Arduino” yang mana menjadi salah satu syarat untuk memenuhi kelulusan 

program sarjana strata satu (S1) Program studi Teknik Elektro Fakultas Teknik 

Universitas Mercu Buana. 

Penulis berusaha mengimplementasikan sebagian ilmu yang didapat selama 

proses perkuliahan menjadi karya tulis yang mempunyai nilai manfaat. Penulis 

menyadari bahwa terwujudnya laporan Skripsi ini karena adanya bantuan-bantuan 

dari berbagai pihak. Untuk itu dalam kesempatan ini penulis mengucapkan terima 

kasih yang sebesar-besarnya terutama kepada: 

1. Allah Subhanahu Wa ta’ala yang telah memberikah karunia dan hidayah-Nya 

2. Bapak dan Ibu serta Keluarga tercinta yang telah memberikan dukungan baik 

secara mental, spiritual, moril maupun materil. 

3. Bapak Dr.Setiyo Budiyanto,ST.,MT selaku Ketua Program Studi Teknik 

Elektro Universitas Mercu Buana. 

4. Bapak Muhammad Hafizd Ibnu Hajar, S.T.,M.T selaku Koordinator Tugas 

Akhir Universitas Mercu Buana. 

5. Bapak Dr. Ir Eko Ihsanto M.Eng selaku Dosen Pembimbing Tugas Akhir 

Universitas Mercu Buana. 

6. TIM KRI 2016 yaitu : Yuli Shara Pandiangan dan Suhendi Setiawan. Yang 

telah memberi semangat dan dukungan atas skripsi ini. 

7. Teman-teman PES Akatsuki, pecinta nasi jagal dan teman- teman PES liga 

kontrakan atas penyemanggat dan kebersamaannya.  

8. Bang jago rawabuaya (Syauki) yang sudah mesupport dan memberi 

dukungan. 

9. Bagas A W dan Keluarganya yang telah menyediakan tempat untuk saya dan 

teman-teman mengerjakan tugas akhir. 

http://digilib.mercubuana.ac.id/



iv 
 

 

http://digilib.mercubuana.ac.id/



v 
 

ABSTRAK 

 

Pada era teknologi dan otomasi industri saat ini banyak digunakan robot 
sebagai alat bantu yang dapat meringankan pekerjaan manusia, sehingga 
dibutuhkan robot yang memiliki sistem pengendalian yang baik agar pekerjaan 
yang dilakukan oleh robot tersebut dapat lebih optimal. Perkembangan sistem 
pengendalian pada robot saat ini cukup pesat seiring dengan kebutuhan manusia 
yang semakin beragam.  

Beberapa metode banyak diterapkan pada sistem pengendalian robot secara 
otomatis. Logika fuzzy merupakan metode yang banyak digunakan dalam navigasi 
gerak robot. Sehingga pada penelitian ini akan diterapkan metode logika fuzzy 
dengan tipe Sugeno sebagai sistem navigasi robot hexapod yang ditanamkan pada 
mikrokontroler Arduino mega dan digunakan lima buah sensor ultrasonik sebagai 
nilai inputan jarak, dan menggunakan servo motor controller 32 channel yang 
digunakan untuk mengontrol 18 servo untuk mengerakan robot baik maju, belok 
kanan, dan kiri dan juga membantu meringkas kabel yang terhubung kearduino, 
codingan motor servo yang mudah yang dimana hanya memanggil perintah serial 
ke arduino mega.  

Dalam hal ini logika fuzzy diterapkan untuk mengatur delay yang bisa 
mengatur speed robot hexapod ini ketika berhadapan  tembok dekat maka berjalan 
lambat dan jauh dari tembok maka berjalan cepat. Sehingga dapat menghindari 
halangan yang berada dengan baik. 

Kata kunci : Robot Hexapod, Navigasi, Logika fuzzy, Fuzzy Sugeno 
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