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ABSTRAK 

Penelitian ini dilatarbelakangi untuk melakukan eksplorasi 

pada bawah air, dikarenakan eksplorasi bawah air memiliki resiko yang 

tinggi jika dilakukan oleh manusia, dengan sulitnya mengkases area 

bawah air sehingga dirumuskan dalam penelitian ini bagaimana 

melakukan penjelajahan di area bawah air tanpa harus mengikut 

sertakan manusia untuk langsung masuk ke dalam air. Tujuan dari 

penelitian ini yaitu dapat membuat sebuah kendaraan bawah air yang 

dikontrol oleh manusia dari jarak jauh dengan merancang sistem 

keseimbangan pada saat robot berada dibawah air. Penelitian ini 

menggunakan metode sistem kontrol fuzzy logic dengan tahapan 

fuzzifikasi, rule base, dan defuzzifikasi dengan nilai input dari nilai 

hasil deteksi dari sensor. Kesimpulan pada penilitian ini yaitu sistem 

program yang telah dibuat menunjukan bahwa sistem dapat 

mengembalikan robot ke 0 derajat atau kembali ke set point.  

 

Kata kunci: sistem keseimbangan, fuzzy logic, Gyroscope, accelerator 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang 

Lautan adalah area yang menyelimuti bumi kurang lebih 70% dari luat 

permukaan bumi, bahkan hanya baru 5% area lautan dalam yang telah dijelajahi 

oleh manusia dan 95% area lautan masih belum terjamah oleh manusia. Salah 

satunya penyebab sulitnya lautan terkhusunya bawah air sulit untuk dieksplorasi 

adalah karena lokasi bawah air yang sulit untuk dijelajahi oleh manusia tanpa 

menggunakan alat bantu, Bahkan eksplorasi yang dilakukan manusia di bawah air 

dapat membahayakan nyawa. Salah satu faktor penyebab area bawah air sulit 

untuk di eksplorasi adalah tekanan, suhu, intensitas cahaya pada saat berada di 

dalam air. Semakin jauh ke bawah air maka akan semakin besar pula tekanan yang 

didapat, dan suhu yang semakin dingin dan intensitas cahaya yang semakin 

berkurang dikarenakan sinar matahari tidak dapat menembus langsung ke air yang 

dalam. 

Oleh sebab itu diperlukan sebuah alat bantu yang dapat dikendalikan dari 

darat oleh manusia untuk mengakses bawah air. Yaitu robot bawah air atau Under 

Water Robot yang menggunakan sebuah kecerdasan buatan dan daya tahan yang 

kuat agar dapat menjelajahi dan bertahan saat berada di bawah air. Tekanan dan 

gelombang atau arus saat berada di bawah air dapat menyebabkan robot menjadi 

tidak stabil pada saat di bawah air. Untuk mengatasi hal ini maka diperlukan 

sebuah kecerdasan buatan yang dapat membuat robot menjadi seimbang pada saat 

di bawah air. Pada penelitian ini penulis akan menggunakan kecerdasan buatan 

menggunakan metode Fuzzy Logic. 

Konsep logika fuzzy diperkenalkan oleh Profesor Lotfi Astor Zadeh pada 

tahun 1962. Logika fuzzy adalah teknik sistem kendali pemecahan masalah yang 

cocok untuk diimplementasikan dalam berbagai sistem, termasuk sistem  

sederhana, sistem skala kecil, sistem tertanam, jaringan PC,  dan sistem 

multisaluran. Kontrol sistem dari stasiun kerja berbasis pengumpulan data. Dalam 

logika klasik, semuanya bersifat biner,  artinya  hanya ada dua kemungkinan, 

misalnya “ya atau tidak”, “benar atau salah”, “baik atau buruk”. Oleh karena itu, 
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sistem ini sangat efisien dan dapat  mengurangi biaya. Nilai keanggotaan adalah 0 

atau 1. Namun logika fuzzy memperbolehkan nilai keanggotaan  antara 0 dan 1. 

Artinya suatu situasi dapat mempunyai dua nilai sekaligus: ya dan tidak, benar dan 

salah, baik dan buruk, namun  nilainya bergantung pada situasi tersebut. 

Keuntungan logika fuzzy jika dibandingkan dengan logika tradisional adalah ia 

menangani penalaran linguistik dengan cara yang tidak memerlukan rumus 

matematika yang rumit untuk dirancang[1]. 

 

1.2 Tujuan 

Adapun tujuan dari penulisan tugas akhir ini adalah sebagai berikut : 

1. Membuat robot bawah air dengan kecerdasan buatan yang dapat membantu 

robot agar tetap seimbang saat berada di bawah air. 

2. Membantu manusia mempermudah melakukan eksplorasi wilayah bawah air. 

 

1.3 Rumusan Masalah 

Adapun rumusan masalah dari penulisan tugas akhir ini adalah 

sebagai berikut : 

1. Diperlukannya sebuah sistem keseimbangan pada robot menggunakan 

kecerdasan buatan, agar robot dapat tetap seimbang saat berada didalam air 

atau selalu berada dalam keadaan set point. 

2. Perancangan bentuk robot yang kedap terhadap air agar bagian dalam robot 

tidak kemasukan air.  

 

1.4 Batasan Masalah 

Adapun batasan masalah dari penulisan penelitian tugas akhir ini 

adalah sebagai berikut : 

1. Menggunakan metode Fuzzy Logic 

2. Sistem keseimbangan pada robot bawah air 

 

1.5 Metodologi Penelitian 

Metode penelitian yang digunakan pada penelitian tugas akhir ini adalah 

sebagai berikut : 
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1. Metode Literatur 

Mencari dan mengumpulkan referensi yang berupa literature yang 

terdapat pada buku dan internet mengenai “Sistem keseimbangan gerak 

ROV menggunakan metode fuzzy logic ”. 

2. Metode Inisialisasi 

Melakukan konsultasi kepada orang-orang yang memiliki pengetahuan 

serta wawasan yang baik dalam mengatasi permasalahan yang ditemui 

pada penulisan tugas akhir “Implementasi Metode Fuzzy Logic Pada 

Sistem Keseimbangan Robot Bawah Air”. 

3. Metode Perancangan Sistem 

Merancang dan membuat algoritma dari 3ontrol fuzzy yang akan 

digunakan. 

4. Metode Pengujian dan validasi data 

Pengujian dilakukan dengan mengambil beberapa sampel data manual 

dan simulasi, kemudian nilai tersebut akan dibandingkan hasilnya 

dengan menggunakan perhitungan manual dan juga menggunakan 

aplikasi Matlab. 

5. Metode Analisa 

Nilai yang didapat pada tahap pengujian kemudian akan dianalisa 

apakah nilai erornya kecil ataukah tidak sehingga kita bisa tau seberapa 

akurat program yang dibuat. 

 

1.6 Sistematika Penulisan  

Laporan tugas akhir yang saya buat ini terdiri dari 5 bab, dengan fungsi 

penulisan agar mempermudah dan memperjelas isi tiap bab.  

1. BAB I. Pendahuluan Berisi penjelasan latar belakang masalah, rumusan 

dan batasan masalah, tujuan dan manfaat, serta metodologi penulisan.  

2. BAB II. Tinjauan Pustaka Berisi tentang kerangka kerja yang 

di gunakan pada perancangan tugas akhir kali ini.  

3. BAB III. Metodologi Penelitian Berisi tentang langkah-langkah 

perancangan algoritma dan sistem kerja pada tugas akhir kali ini.  

4. BAB IV. Pengujian dan Analisa Berisi tentang pengujian hardware dan 
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software dari sistem yang telah dibuat, dari nilai yang didapat dari hasil 

pengujian tersebuat akan dianalisan apakah sistem yang telah dirancang 

akurat ataukan tidak.  

5. BAB V. Kesimpulan Berisi tentang kesimpulan dari semua percobaan 

baik hardware maupun software yang dirancang dan juga nilai fuzzy yang 

terlebih dahulu sudah di analisa sebelumnya. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


