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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang 

Mobile robot adalah robot yang dapat bergerak atau berpindah tempat dan 

dapat dikendalikan secara otomatis atau manual [1]. Saat ini, para peneliti mulai 

mengubah arah penelitiannya, dari investigasi sistem robot tunggal kepada 

koordinasi sistem multi-robot [2]. Salah satu pendekatan yang banyak digunakan 

untuk mengendalikan sistem multi-robot adalah dengan menerapkan sistem 

pengendalian formasi dengan memanfaatkan mekanisme robot leader-follower. 

Performa kinerja sistem leader-follower ini akan ditentukan oleh kehandalan 

sistem pengendalian yang digunakan [3]. 

Selama ini kebanyakan teknologi mobile robot menggunakan sistem 

pergerakan differential drive [4]. Jenis mobile robot berpenggerak differensial 

atau Differentially Driven Mobile Robot (DDMR), adalah pergerakan robot 

dengan memanfaatkan kecepatan pada roda kiri dan kanannya. Agar stabil maka 

ditambah sebuah roda bebas (omnidirectional) yang biasa disebut roda castor dan 

diletakkan pada depan atau belakang robot[5]. 

 Permasalah utama dari sistem pergerakan differential drive adalah terbatasnya 

pergerakan robot karena hanya memanfaatkan kecepatan pada roda kiri dan 

kanannya yakni bergerak maju dan belok tetapi robot tidak mampu bergerak ke 

segala arah atau biasa disebut robot nonholonomic [4]. 

Pada analisis sistem kendali mempunyai dua bagian, berdasarkan persamaan 

kinematik dan persamaan dinamik [6]. Analisis berdasarkan kinematik adalah 

analisa matematik terhadap gerak robot yang tidak membahas inersia atau 

kelembamannya terjadi pada saat pergerakan robot [7]. Dengan kata lain analisa 

kinematik ini mengabaikan unsur dinamik didalamnya, sehingga hal yang penting 

pada robot adalah dapat dikendalikan selama dan sepanjang lintasan yang 

diberikan [7]. 

Merancang dan menerapkan kecerdasan buatan untuk robot mobil tidak 

mudah, namun dengan berkembangnya teknologi banyak metode-metode yang 

dapat digunakan untuk mendukung pembuatan kecerdasan buatan tersebut.  Salah 
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satunya adalah fuzzy logic [8].  Fuzzy Logic yang digunakan dalam perancangan 

dan implementasi sistem mobile robot pada metode leader-follower berfungsi 

sebagai pengontrol yang menentukan posisi follower[8]. 

Pada uraian diatas, pada tugas akhir ini akan membahas permodelan kinematik 

pada mobile robot leader-follower berpenggerak diferential non-holonomik 

dengan menggunakan pengendali logika fuzzy. Adapun masukan yang digunakan 

adalah kemampuan robot pengikut mengikuti pemimpin sesuai dengan 

formasinya. Sehingga logika fuzzy digunakan untuk mengolah masukan dari data 

kemampuan pengikut mengikuti pemimpin menjadi keluaran berupa aksi gerak 

robot melalui aktuatornya [9]. 

 

1.2 Tujuan dan Manfaat 

1.2.1 Tujuan 

Adapun tujuan yang ingin dicapai dari penelitian ini adalah: 

1. Membuat model dengan menggunakan analisa kinematik pada mobile 

robot leader dan robot follower berpenggerak diferensial berdasarkan 

persamaan kecepatan menggunakan teknik logika fuzzy. 

2. Mengimplementasikan hasil desain sistem kendali mobile robot leader-

follower dalam bentuk simulasi dengan menggunakan bahasa pemograman  

Java. 

 

1.2.2 Manfaat 

Adapun manfaat yang didapatkan dari dilakukannya penelitian ini adalah 

dapat memberikan informasi dan referensi bagi pihak yang ingin mengembangkan 

mobile robot leader-follower. 

 

1.3 Perumusan dan Batasan Masalah 

1.3.1 Perumusan Masalah 

Bagaimana merancang permodelan kinematik pada sistem non-holonomik 

dengan menggunakan pengendali logika fuzzy pada mobile robot leader dan 

follower berpenggerak diferential.  
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1.3.2 Batasan Masalah 

Adapun batasan masalah pada tugas akhir ini adalah sebagai berikut: 

1. Robot yang dianalisa yaitu mobile robot yang memiliki dua buah roda 

kanan dan kiri untuk berpenggerak dan diasumsikan dikemudikan secara 

terpisah. 

2. Robot dianalisa menggunakan persamaan kinematik dan mengabaikan 

sifat dinamik. 

3. Robot diasumsikan bergerak pada bidang horizontal dan berada dalam 

lingkungan 2D pada koordinat XY.  

4. Dianggap tidak ada hambatan pada lintasan dan mobile robot tidak pernah 

tergelincir atau tidak mengalami slip dan bersifat nonholonomic.  

5. Mengabaikan analisis dari castor bebas.  

6. Pada tugas akhir kecepatan robot leader dianggap konstan sebagai 

referensi dari robot follower. Sedangkan untuk robot followernya 

menggunakan kontrol inputan kecepatan linier dan kecepatan angular. 

7. Metode pengendali gerak mobile robot berpenggerak diferensial yang 

digunakan adalah sistem kontrol logika fuzzy.  

8.  Pada penelitian ini hanya sebatas simulasi program dengan menggunakan 

bahasa pemograman java. 

 

1.4 Sistematika Penulisan 

Sistematika dalam penulisan tugas akhir dibagi menjadi beberapa tahapan 

berikut ini : 

BAB I    PENDAHULUAN  

Bab pertama pada tugas akhir ini terdapat latar belakang, tujuan, 

manfaat, perumusan masalah, dan sistematika penulisan. 

 

BAB II   TINJAUAN PUSTAKA  

Bab kedua pada tugas akhir ini berisi tentang mobile robot Leader-

follower, kinematika, desain kendali mobile robot leader-follower dan 

pengendali logika fuzzy.  
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BAB III  METODELOGI PENELITIAN  

Pada bab ketiga membahas tentang proses penurunan persamaan 

DDMR ke persamaan kinematika robot leader-follower sampai 

perancangan pengendali kontrol logika fuzzy. 

 

BAB IV  HASIL DAN ANALISIS  

Pada bab keempat berisi tentang algoritma pemrograman simulasi 

sistem kontrol logika fuzzy yang telah dirancang dengan menggunakan 

bahasa pemograman Java untuk mendapatkan grafik error yang akan 

dianalisis, serta data hasil respon sistem yang akan menggambarkan 

performansi sistem kendali yang telah dirancang. 

 

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN  

Bab kelima terdapat kesimpulan dan saran yang merupakan keseluruhan 

pada tugas akhir ini. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



105 

 

 

DAFTAR PUSTAKA 

 

[1] Wisnu Jatmiko, Robotika Teori Dan Aplikasi. 2012. 

[2] K. Pendidikan and D. A. N. Kebudayaan, Perancangan pengendali formasi 

pada koordinasi sistem multi-robot mengunakan pengendali logika fuzzy, no. 

0327027002. 2013. 

[3] A. Adriansyah, “No Title,” pp. 1–9. 

[4] F. W. Aribowo and I. Setiawan, “Penjejak Arah Cahaya Dengan Kendali 

Logika,” pp. 144–150. 

[5] A. N. Aziz and E. Pitowarno, “Implementasi Metode Kontrol ν , ω Berbasis 

Proporsional Integral Untuk Kontrol Gerak Mobile Robot Berpenggerak 

Differensial : Studi Simulasi,” no. 1, pp. 1–6. 

[6] R. Syam, “Kinematika dan Dinamika Robot Lengan,” p. 76, 2015. 

[7] J. S. Komputer, F. I. Komputer, and U. Sriwijaya, “HUKUM KENDALI 

UMPAN BALIK LINEAR SEBAGAI PENGENDALI GERAK MOBILE 

ROBOT,” 2017. 

[8] D. Suwandi, M. Si, and A. Qurthobi, “Rancang Bangun Kontrol Fuzzy Logic 

Pada Metode Leader-Follower Untuk Penjejak Formasi Mobile Robot ( 

Fuzzy Logic Control Design On Leader-Follower Method For Mobile Robot 

Formation Tracking),” vol. 2, no. 1, pp. 563–570, 2015. 

[9] M. Sisto, “A Fuzzy Leader-Follower Approach to Formation Control of 

Multiple Mobile Robots,” pp. 2515–2520, 2006. 

[10] W. O. Quesada et al., “Leader-Follower Formation for UAV Robot Swarm 

Based on Fuzzy Logic Theory,” pp. 740–751. 

[11] Z. Peng, G. Wen, A. Rahmani, and Y. Yu, “Leader – follower formation 

control of nonholonomic mobile robots based on a bioinspired neurodynamic 

based approach,” Rob. Auton. Syst., vol. 61, no. 9, pp. 988–996, 2013. 

[12] M. A. Molina-villa, D. R. Avendaño-flórez, L. E. Solaque-guzmán, and N. 

F. Velasco-, “robotics implemented in leader-follower formation approach,” 

no. 76, pp. 19–29, 2015. 

[13] K. M. Lynch and F. C. Park, MODERN ROBOTICS MECHANICS , 

PLANNING , AND CONTROL, no. May. 2017. 

[14] A. Loria, J. Dasdemir, and N. A. Jarquin, “Leader–Follower Formation and 



106 

 

 

Tracking Control of Mobile Robots Along Straight Paths,” pp. 1–6, 2015. 

[15] S. Yu, Z. Yu, H. Jiang, and C. Hu, “Leader-following guaranteed 

performance consensus for second-order multi-agent systems with and 

without communication delays,” pp. 2055–2066, 2018. 

[16] A. Bazoula and H. Maaref, “for Mobile Robots Formation,” vol. 1, no. 5, pp. 

216–221, 2007. 

[17] T. Dewi and P. N. Sriwijaya, “Dasar Pemodelan dan Navigasi Flocking 

Mobile Robot dengan Aplikasi Sensor Jarak,” pp. 6–13, 2011. 

[18] R. Syam, “Kinematika dan Dinamika Robot Lengan,” p. 76, 2015. 

[19] Q. Hidayati, L. Saputra, and P. N. Balikpapan, “PURWARUPA ROBOT 

HEXAPOD PEMADAM API DENGAN FLAME SENSOR THE 

PROTOTYPE OF HEXAPOD ROBOT FIRE-EXTINGUISHING WITH 

FLAME Robot merupakan salah satu alat bantu yang dalam kondisi tertentu 

sangat mungkin ditangani oleh manusia seperti menggunakan 6 buah kaki . 

,” 2017. 

[20] J. S. Komputer, F. I. Komputer, and U. Sriwijaya, “Pemodelan hukum 

kendali umpan balik linear untuk mengendalikan gerak mobile robot 

berpenggerak differensial,” 2016. 

[21] G. Klančar, D. Matko, and S. Blažič, “Mobile robot control on a reference 

path,” Proc. 20th IEEE Int. Symp. Intell. Control. ISIC ’05 13th Mediterr. 

Conf. Control Autom. MED ’05, vol. 2005, no. July 2005, pp. 1349–1354, 

2005. 

 [22] S. Nurmaini, “Target Tracking in Mobile Robot under Uncertain 

Environment using Fuzzy Logic Controller,” no. September, pp. 19–21, 

2017. 

[23] S. Nurmaini, “Differential Drive Mobile Robot Control using Variable Fuzzy 

Universe of Discourse,” no. December, 2018. 

 

 

 

 


	COVER.pdf (p.1)
	Image (19).pdf (p.2)
	Image (22).pdf (p.3)
	Image (24).pdf (p.4)
	06-KATA PENGANTAR.pdf (p.5-8)
	Daftar Isi.pdf (p.9-20)
	Image (20).pdf (p.21)
	Image (21).pdf (p.22)
	BAB I.pdf (p.23-26)
	DAFTAR PUSTAKA.pdf (p.27-28)

