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SISTEM KONTROLMOBILE ROBOT OMNI WHEEL

MENGGUNAKAN SISTEM LOGIKA FUZZY INTERVAL

TIPE-2

DIMAS BAGUS RAMARTA (09011381621114)
Jurusan Sistem Komputer, Fakultas Ilmu Komputer, Universitas Sriwijaya

Email: princedibara@gmail.com

ABSTRAK

Mobile robot mempunyai pergerakan roda yang terbatas. Seiring

perkembangannya dalam industri pada bidang riset dan teknologi, salah satu

mobile robot yang pergerakannya lebih bebas dari mobile robot biasa adalah

Omni Wheel Mobile Robot. Teknik sistem kendali fuzzy yang sering yang

digunakan dalam penelitian yaitu fuzzy type-1 (T1FLS). Namun, T1FLS memiliki

keterbatasan dalam menanggulangi tingkat ketidakpastian linguistik, numerik dan

lingkungan yang tidak terstruktur menyebabkan Interval Type-2 Fuzzy Logic

System (IT2FLS) diciptakan dimana metode ini memiliki kelebihan untuk

memilih fungsi keanggotaan yang tepat dalam mengalami hambatan yang sering

terjadi. Berdasarkan pengujian yang telah dilakukan pada setiap lingkungan

didapatkan bahwa pada fuzzy type-2 memiliki hasil trajektori, jumlah iterasi,

waktu pemrosesan, dan resource yang lebih baik dibandingkan fuzzy type-1.

Kata Kunci : Mobile Robot, Omni Wheel, Sistem Kontrol, Fuzzy Type-2, Fuzzy

Goal, Fuzzy Avoider.

mailto:saarisartika17@gmail.com


ix

CONTROL SYSTEM OF OMNI WHEEL MOBILE ROBOT USING

INTERVAL TYPE-2 FUZZY LOGIC SYSTEM

DIMAS BAGUS RAMARTA (09011381621114)
Dept.of Computer Engineering, Faculty of Computer Science, Sriwijaya

University
Email: princedibara@gmail.com

ABSTRACT

Mobile robots have limited wheel movement. As its development in the

industry in the field of research and technology, one of the mobile robots whose

movements are more free than ordinary mobile robots is the Omni Wheel Mobile

Robot. Fuzzy control system techniques that are often used in research are fuzzy

type-1 (T1FLS). However, T1FLS has limitations in overcoming the unstructured

level of linguistic, numerical and environmental uncertainty causing the Type-2

Fuzzy Logic System (IT2FLS) Interval to be created where this method has the

advantage of choosing the right membership function in experiencing frequent

obstacles. Based on testing that has been done in each environment, it is found that

Fuzzy type 2 has better trajectory results, the number of iterations, processing time,

and resources compared to Fuzzy type 1.

Keyword : Mobile Robot Omni Wheel, Control System, Kinematic Equation, Fuzzy

Type-2, Fuzzy Goal, Fuzzy Avoider,
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1

BAB I

PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Mobile robot merupakan robot yang memiliki roda-roda yang dapat

bergerak dan berpindah dari satu lokasi ke lokasi lain dengan mengenali

lingkungannya kemudian menafsirkan informasi yang didapat untuk berpindah

posisi [1]. Pada umumnya mobile robot mempunyai pergerakan roda dengan

gerakan rodanya yang terbatas [2]. Seiring perkembangannya dalam industri

pada bidang riset dan teknologi, salah satu mobile robot yang pergerakannya lebih

bebas dari mobile robot biasa adalah Omni Wheel Mobile Robot.

Berdasarkan penelitian sebelumnya yang dilakukan oleh Sartika Sari,

sistem kendali cerdas yang digunakan dalam pemodelan pergerakan Omni Wheel

Mobile Robot adalah Fuzzy Logic Controller (T1FLC) [3]. Fuzzy type- 1 (T1FLS)

digunakan untuk mengatasi kekurangan sistem kendali Proporsional-Integratif-

Derivatif (PID) yang lebih konvensional.

Teknik sistem kendali fuzzy yang sering yang digunakan dalam penelitian

yaitu fuzzy type- 1 (T1FLS) [4]. Namun, T1FLS memiliki keterbatasan dalam

menanggulangi tingkat ketidakpastian pada pelaksanaan yang sering ditemukan

pada banyak sumber [5]. Sehingga hal ini yang menjadi masalah utama dalam

menanggulangi perubahan ketidakpastian linguistik dan numerik dan lingkungan

yang tidak terstruktur [6].

Ketidakpastian linguistik, numerik dan lingkungan yang tidak terstruktur

menyebabkan Interval Type-2 Fuzzy Logic System (IT2FLS) diciptakan dimana

metode ini memiliki kelebihan untuk memilih fungsi keanggotaan yang tepat

dalam mengalami hambatan yang sering terjadi. IT2FLS mempunyai formasi

yang lebih kompleks dan lebih tepat dalam memodelkan suatu ketidakpastian [7].

Oleh karena itu, berdasarkan kelebihan tersebut maka penulis

mengimplementasikan Interval Type-2 Fuzzy Logic System (IT2FLS) sebagai

sistem pengontrolan omni wheel mobile robot.
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1.2. Tujuan dan Manfaat

1.2.1. Tujuan

Tujuan dalam penulisan tugas akhir ini adalah

a. Membuat pemodelan Omni Wheel Mobile Robot yang bidang bergeraknya

yaitu pada bidang horizontal dan berada dalam kawasan 2D pada koordinat

XY berdasarkan kinematika.

b. Mengimplementasikan metode fuzzy tipe-2 pada pemodelan Omni Wheel

Mobile Robot dalam bentuk simulasi.

c. Membandingkan hasil pergerakan (trajectory) Omni Wheel Mobile Robot

antara fuzzy tipe-1 dan tipe-2 pada simulasi yang telah dibuat.

1.2.2. Manfaat

Dapat memberikan informasi bagaimana respon pergerakan Omni Wheel

Mobile Robot dengan menggunakan Interval Type-2 Fuzzy Logic System

(IT2FLS).

1.3. Rumusan Masalah dan Batasan Masalah

1.3.1. Rumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang yang dituju, maka rumusan masalahnya adalah

bagaimana memodelkan gerak Omni Wheel Mobile Robot berdasarkan persamaan

kinematik dengan menggunakan Interval Type-2 Fuzzy Logic System (IT2FLS).

1.3.2. Batasan Masalah

Dengan merujuk pada rumusan masalah yang telah dijelaskan sebelumnya

dan untuk lebih memfokuskan topik penelitian maka penulis membuat batasan

masalah :

a. Robot dianalisa menggunakan kinematik dan diasumsikan bergerak pada

bidang horizontal dan berada dalam kawasan 2D pada koordinat XY.

b. Robot bergerak hanya untuk menghindari halangan dan mencapai target.
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c. Tidak berada pada lingkungan sulit atau terjebak yang dapat membuat Omni

Wheel Mobile Robot tidak dapat bergerak/terkunci gerakan dalam

menghindari halangan.

d. Pada tugas akhir ini hanya sebatas simulasi program.

1.4. Metodologi Penelitian

Metodologi yang digunakan dalam tugas akhir ini akan melewati beberapa

tahapan sebagai berikut:

1. Tahap Pertama (Perumusan masalah)

Tahap ini ialah tahap yang menentukan permasalahan yang ada tentang

pemodelan. Penulis melakukan penerapan logika fuzzy tipe-2 sebagai algoritma

sistem kendali auto- navigasi robot beroda menggunakan Omni Wheel Mobile

Robot dan selanjutnya menentukan perumusan masalah yang akan muncul untuk

mencari solusi yang dihadapi dari permasalahan yang ada.

2. Tahap kedua (Study Pustaka/literature)

Tahap ini ialah tahap yang mencari referensi atau literature pada Keyword

yang di angkat dari judul pemodelan Omni Wheel Mobile Robot berdasarkan

kinematik menggunakan fuzzy yang bertujuan untuk menunjang pada penelitian

yang dilakukan.

3. Tahap ketiga (Perancangan)

Tahap ini ialah tahap perancangan system yang dibuat berdasarkan

perumusan masalah yang dicari dalam penelitian. Pada tahap ini kita akan

membahas tentang proses pemodelan Omni Wheel Mobile Robot sampai

pembuatan perancangan kendali untuk sistem kinematika Omni Wheel Mobile

Robot.

4. Tahap keempat (Pengujian)

Tahap ini dilakukan dengan pengujian terhadap yang sesuai dengan

rancangan.

5. Tahap kelima (Analisis)

Tahap ini dilakukan dengan mengambil data dan menganalisa data yang

didapatkan dari tahap keempat yaitu tahap penyajian algoritma pemrograman
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simulasi sistem kendali yang telah disusun dan dirancang, serta diberikan data

hasil respon sistem, yang dapat menggambarkan performansi sistem kendali

tersebut yang telah dirancang.

6. Kesimpulan dan Saran

Tahap ini dilakukan dengan menarik kesimpulan dari analisa dan studi

literature serta saran untuk penulis selanjutnya jika akan dijadikan bahan referensi.

1.5. Sistematika Penulisan

Secara garis besar penulisan laporan ini terdiri dari lima bab, yaitu:

BAB I : PENDAHULUAN

Bab ini berisi penjabaran latar belakang masalah dari pemodelan omni wheel

mobile robot, tujuan penelitian dari pemodelan omni wheel mobile robot, batasan

masalah pada penelitian dari pemodelan omni wheel mobile robot, metodologi

penelitian dari pemodelan omni wheel mobile robot serta sistematika penulisan

laporan pemodelan omni wheel mobile robot .

BAB II : TINJAUAN PUSTAKA

Bab ini menguraikan penjelasan tentang penelitian-penelitian terdahulu yang

berkaitan dengan omni wheel mobile robot maupun tentang sistem kendali robot.

BAB III : METODOLOGI PENELITIAN

Bab ini berisi tentang metode kajian yang ingin digunakan terhadap pemodelan

omni wheel mobile robot untuk menyelesaikan tugas akhir .

BAB IV : HASIL DAN PEMBAHASAN

Bab ini berisi hasil penelitian yaitu hasil simulasi dari program pemodelan gerak

omni wheel mobile robot dan analisa hasil penelitian dari pemodelan tersebut.

BAB V : PENUTUP

Bab ini berisi tentang kesimpulan dan saran dari penulis terhadap hasil simulasi

pemodelan.
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