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ABSTRAK 

PERANCANGAN SISTEM AVOIDING HALANG RINTANG HUMANOID 

ROBOT MENGGUNAKAN SENSOR LIDAR BERBASIS FUZZY LOGIC 

 (Muhammad Najhan Trialdy Pryanka, 03041281823033, 2022, 60 Halaman) 

 

humanoid robot merupakan robot yang menyerupai manusia dan dalam 

pergerakannya dapat dikendalikan secara manual dan otomatis. Dalam 

pengendalian robot otomatis diperlukan sistem avoiding agar robot tidak menabrak 

halang rintang di hadapannya. Maka, pada penelitian ini dikembangkan suatu 

humanoid robot beroda yang menggunakan metode Fuzzy Logic sugeno dan sensor 

LIDAR A1 sebagai software dan hardware dalam sistem avoiding halang rintang. 

Fuzzy Logic sugeno merupakan sistem algoritma yang memiliki output konstan. 

Sehingga, robot manusia beroda dapat melakukan avoiding halang rintang secara 

cepat dan akurat.  Hasil yang diperoleh dari penelitian ini adalah sistem avoiding 

halang rintang menunjukkan hasil yang baik, dibuktikan dengan beberapa 

pengujian dimana saat pengujian pertama obstacle avoiding dengan 7 membership 

function sensor LIDAR dapat menghindari halang rintang dengan persentase 100%, 

di pengujian kedua dengan 5 membership function robot mampu melakukan 

obstacle avoiding dengan persentasi 96% , dan di pengujian ketiga dengan 3 

membership function robot mampu melakukan obstacle avoiding dengan persentase 

86,67% .dengan posisi halangan berada di depan,kiri,dan kanan robot. Sehingga 

dapat disimpulkan bahwas semakin banyak membership function yang digunakan 

maka hasil yang didapat semakin stabil dan akurat. 

 

Kata Kunci:  Humanoid Robot, Fuzzy Logic, LIDAR A1, Sistem Avoiding. 

  

  

  

  

 

  



ABSTRACT 

DESIGN OF A HUMANOID ROBOT OBSTACLE-AVOIDING SYSTEM 

USING LIDAR SENSOR BASED ON FUZZY LOGIC  

(Muhammad Najhan Trialdy Pryanka, 03041281823033, 2022, 60 Pages) 

 

In general, the notion of robots can be associated with living things in the form 

of human or animal movements made of several metal elements and driven by 

electric power. There are several types of robots today, such as wheeled, legged, 

and humanoid robots. The robot is controlled manually and automatically. In 

controlling the automatic robot, an avoiding system is needed so that the robot 

does not hit the obstacles in front of it. So, in this study, a wheeled humanoid 

robot was developed that uses the Sugeno Fuzzy Logic method and the LIDAR 

A1 sensor as software and hardware in the obstacle-avoiding system. Sugeno's 

Fuzzy Logic is an algorithm system that has a constant output. Thus, the wheeled 

human robot can avoid obstacles quickly and accurately. The results obtained 

from this study are the obstacle avoiding system shows good results, as evidenced 

by several tests where when the first test of obstacle avoiding with 7 membership 

functions the LIDAR sensor can avoid obstacles with a percentage of 100%, in 

the second test with 5 membership functions the robot can do obstacle avoiding 

with a percentage of 96%, and in the third test with 3 membership functions the 

robot can do obstacle avoiding with a percentage of 86.67%. with the position of 

obstacles in the robot’s front, left, and right. It can be concluded that the more 

membership functions are used, the more stable and accurate the results will be. 

Keywords:  Keywords: Humanoid Robot, Fuzzy Logic, LIDAR A1, Avoiding 

System. 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

1.1.Latar belakang 

Secara umum, pengertian robot dapat dikaitkan dengan makhluk hidup yang 

berbentuk manusia ataupun menyerupai gerakan binatang yang terbuat dari 

beberapan unsur logam dan digerakan dengan menggunakan tenaga listrik. 

Sementara dalam pengertian lain, robot adalah suatu konstruksi unsur logam 

dengan rangkaian komponen elektronika yang dapat bergerak sendiri (otomatis) 

sesuai perintah yang telah diprogram sebelumnya [1]. Ada beberapa jenis robot 

pada saat ini, seperti robot beroda, robot berkaki, dan humanoid robot. Robot 

tersebut dikendalikan secara manual dan otomatis. Robot manual adalah robot 

yang pengoperasiaannya masih dikendalikan oleh manusia seperti dengan 

remote control. Robot otomatis adalah robot yang bergerak otomatis sesuai 

perintah yang telah diatur sehingga robot ini tidak memerlukan campur tangan 

manusia dalam pengoperasiannya, seperti robot pendeteksi logam, kebakaran, 

dan lainnya. [2] 

Saat ini, robot yang penggunaannya cukup banyak adalah humanoid robot 

karena robot ini memiliki tugas dan fungsi menyerupai manusia. Salah satu 

fungsi dan kemampuan utama autonomous humanoid robot adalah untuk 

menghindari rintangan yang ada di sekitarnya dan berjalan semulus mungkin. 

Untuk itu dibutuhkan kombinasi dan koordinasi yang baik antara sensor yang 

dipakai dan mekanisme yang ada pada robot tersebut. Penelitian ini 

dimaksudkan untuk merancang sistem agar humanoid robot dapat bergerak 

secara baik. Dalam melakukan kerja, robot membutuhkan kemampuan untuk 

mengidentifikasi objek agar dapat menghindari halangan. Seperti halnya 

manusia yang memiliki panca indera untuk dapat mengidentifikasi objek, robot 

memerlukan sensor untuk menjalankan fungsi ini. Sensor tersebut akan 

menghitung dan menganalisis informasi yang diterima oleh robot sehingga 

dapat bekerja sesuai informasi tersebut. Sensor adalah sebuah transduser yang 

digunakan untuk mengkonversi besaran fisik menjadi besaran listrik sehingga 

dapat dianalisa dengan rangkaian listrik tertentu [3]. 
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Penelitian yang sudah dilakukan mengenai sensor yang biasanya digunakan 

sebagai pengarah robot dalam halang rintang adalah sensor ultrasonik, seperti 

penelitian yang dilakukan oleh Oky Supriadi, dimana robot yang dibuat 

menggunakan tiga buah sensor ultrasonik pink dan menggunakan limit 

switch[3]. Namun, sensor ultrasonik memiliki kelemahan, yaitu kurangnya daya 

pantul sensor pada benda berbahan kurang padat dan keras. Penelitian lainnya 

menggunakan sensor ultrasonik dan sensor garis dalam robot line follower  dan 

robot avoider beroda [4] yang dapat mengikuti garis yang sudah ada dan dapat 

menghindari halangan yang diberikan namun robot tidak dapat berjalan dengan 

baik apabila tidak ada garis. Lalu, Ahmad Ripai dan Agung Wibowo 

memanfaatkan cahaya infra merah yang digunakan oleh sensor infrared [5]. 

Sensor ini terbilang sangat mudah didapatkan namun gangguan dari infra merah 

di sekitar robot akan sangat mengganggu pembacaan sensor. Metode yang 

sudah diteliti sebelumnya tersebut sudah cukup baik dalam melakukan halang 

rintang, namun sebagian besar belum diaplikasikan dalam humanoid robot.  

Untuk mengatasi kelemahan dari sensor inframerah, maka pada penelitian 

ini digunakan sensor light detection and ranging (LIDAR A1). Sensor LIDAR 

A1 merupakan salah satu sensor yang dapat mendeteksi objek dengan sangat 

cepat dikarenakan sensor LIDAR A1 menggunakan laser dalam mendeteksi 

objek yang berada di hadapan sensor sehingga  hasil yang didapatkan lebih 

maksimal serta lebih cepat dalam pendeteksian secara real-time. Beberapa 

penelitian sebelumnya juga menunjukkan bahwa sensor LIDAR A1 dapat 

dimanfaatkan untuk berbagai aplikasi, seperti pemetaan hutan konservasi [6], 

sistem pemetaan ruangan 2 dimensi [7], dan untuk umanned surface vehicle [8]. 

Pada penelitian kali ini, sensor LIDAR A1 akan dipakai menggunakan 

algoritma fuzzy yang dapat dihitung dengan lebih pasti untuk menghindari 

kesalahan pembacaan pada sensor yang nantinya akan dijadikan salah satu 

sensor utama dalam gerak halang rintang pada autonomous humanoid robot.  

 

1.2.Rumusan Masalah 
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Berdasarkan latar belakang di atas, berbagai metode yang sudah ada 

sebelumnya masih belum menggunakan sensor LIDAR A1 dan memakai algoritma 

fuzzy logic atau algoritma yang bagus dalam membuat system obstacle avoiding.  

1.3.Tujuan 

Penelitian ini bertujuan untuk mengembangkan sistem obstacle avoiding pada 

humanoid robot dengan menggunakan sensor LIDAR A1 dan metode logika fuzzy. 

Selain itu, penelitian ini akan diimplementasikan secara pada humanoid robot untuk 

menghindari obstacle.  

1.4.Batasan Masalah 

Agar penelitian ini bisa fokus dan tidak keluar dari pembahasan yang 

semestinya, maka penelitian kali ini memiliki batasan yaitu 

1. Menggunakan sensor LIDAR A1    

2. Data halang rintang yang didapat dikelola dengan sistem operasi ROS2 

(robot operating system) 

3. Pengolahan data dari sensor menggunakan mikrokontroller mini pc 

4. Menggunakan metode fuzzy sugeno dalam pembuatan sistem halang rintang 

1.5.Keaslian penelitian  

Berdasarkan penelitian sebelumnya, penelitian ini mempunyai beberapa 

kesamaan dengan penelitian lainnya mengenai sistem halang rintang dengan 

menggunakan sensor jarak ultrasonic, seperti yang sudah dilakukan oleh Oky 

Supriadi. Penelitian tersebut dapat menjalankan sistem halang rintang dengan 

menggunakan tiga buah sensor ultrasonik dan dipasangkan dengan mikrokontroler 

arduino uno [3]. Namun, penelitian ini masih menggunakan robot kecil dan belum 

menggunakan metode khusus, seperti penggunaan PID controller atau logika fuzzy 

Penelitian mengenai sensor jarak juga sudah pernah dilakukan oleh Ikhsan, 

dimana penelitian tersebut menggunakan sensor garis yang biasa digunakan di 

robot line follower dan ditambahkan sensor ultrasonic [4]. Hasil yang didapatkan 

sudah baik namun dikarenakan sensor garis membutuhkan garis bantu untuk 

memandu sensor maka robot belum bisa berjalan dengan leluasa. 

Selanjutnya, penelitian Ahmad Ripai dan Agung Wibowo [5] yang 

menggunakan sensor infrared yang dapat membaca pantulan dari cahaya yang 



4 
 

dikeluarkan oleh LED, namun sensor dapat terganggu oleh infra merah dari alat lain 

seperti infra merah dari remote tv dan lain sebagainya. 

 Penelitian LIDAR A1 sudah dilakukan oleh Irvan Sunandar dan Deden 

Syarifudin [6]. Namun, penelitian ini hanya digunakan untuk memetakan hutan 

konservasi dan tidak diaplikasikan ke sebuah robot. 

Penelitian Senanjung Prayoga, Asti Budianto , dan Ardian Budi Kusuma 

Atmaja juga sudah menggunakan sensor LIDAR A1 dan sudah bisa memetakan 

sebuah ruangan dengan melakukan percobaan yang cukup banyak serta 

menggunakan rotary encoder untuk membantu memonitor gerakan dan posisi  [7]. 

Namun, robot yang digunakan untuk penelitian kali ini masih berupa robot kecil 

dan belum diaplikasikan di robot humanoid. 

Penelitian selanjutnya mengenai sensor LIDAR A1 adalah penelitian yang 

dilakukan oleh M Fikri dan M Rivai [8] Namun, mereka menggunakan ruangan 

kecil dan menempatkan sensor LIDAR A1 diatas permukaan air, tidak 

menggunakan sebuah robot untuk mengimplementasikan sensor LIDAR A1 itu 

sendiri. 
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