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PERANCANGAN SISTEM PERGERAKAN ROBOT KAPAL 

KATAMARAN DENGAN MENGGUNAKAN 

METODE FUZZY LOGIC SUGENO 

 

Sayyidatina Fatimah 

 

 

Abstrak 

 

 Katamaran merupakan salah satu bentuk lambung kapal dimana terdiri dari 

dua buah lambung kapal yang bertujuan untuk mendapatkan kapal yang memiliki 

stabilitas ruang yang luas, namun hanya memerlukan daya mesin yang kecil. Sistem 

navigasi pada robot kapal katamaran ini adalah dengan menggunakan metode fuzzy 

logic sugeno dengan tiga daerah input yaitu daerah kiri, daerah tengah dan daerah 

kanan. Proses output yang dihasilkan oleh robot kapal katamaran adalah berupa 

nilai sudut yang dikirimkan ke motor servo untuk pergerakan rudder dimana rudder 

tersebut merupakan pengendali arah robot kapal katamaran. Pada penelitian ini, 

dilakukan pengujian pergerakan pada robot kapal katamaran dengan menggunaka 

metode fuzzy dan tanpa menggunakan metode fuzzy, dan didapatkan bahwa 

pergerakan robot kapal dengan menggunakan metode fuzzy sugeno lebih halus 

dikarenakan outputnya lebih bervariasi dibandingkan dengan pergerakan robot 

tanpa menggunakan metode fuzzy sugeno. Akurasi data pada sistem pergerakan 

robot kapal yaitu 99,74% dari 356 sampel data gerak bebas yang telah diuji hasilnya 

dengan menggunakan perhitungan manual. 

 

 

Kata Kunci : Robot Kapal, Katamaran, Fuzzy Logic Sugeno, Rudder. 
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DESIGN OF CATAMARAN ROBOT MOVEMENT SYSTEM USING 

FUZZY LOGIC SUGENO 

 

Sayyidatina Fatimah 

 

 

Abstract 

 

Catamaran is one form of the hull which consists of two hulls in order to get the 

stability of the vessel has ample space, yet only require a small power plant. The 

navigation system on the robot catamarans are using Fuzzy Logic Sugeno with 

three input areas are areas left, middle and right areas of the county. The process 

output generated by the robot catamarans are delivered to the angle servo motor 

for the movement of the rudder which is the operator of the robot aboard a 

catamaran. In this research, a test trip on a catamaran vessel robot by using fuzzy 

methods and without the use of fuzzy methods, and found that the movement of the 

robot ship using Fuzzy Sugeno smoother because the output is more varied than the 

movement of the robot without using Fuzzy Sugeno. Accuracy of data on the 

movement of robot system that is 99.74% of ships of 356 samples tested free 

movement by using manual calculation results. 

 

 

Keywords: Robot Ship, Catamarans, Fuzzy Logic Sugeno, Rudder. 
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BAB  I 

PENDAHULUAN 

 

 

1.1 LATAR BELAKANG 

 Kapal merupakan salah satu armada angkutan yang memiliki peranan 

vital. Perdagangan, ekspor-impor, dan industri tidak dapat terlepas dari sarana 

angkutan berupa kapal. Kapal memiliki peranan penting terutama di Indonesia, 

dimana sebagian besar dari Indonesia merupakan kepulauan, dan sangat 

bergantung pada transportasi laut [1]. 

 Perkembangan teknologi yang sangat pesat saat ini, membuat kapal 

menjadi hal yang layak untuk dikembangkan, dan salah satu pengembangan yang 

dilakukan para peneliti yaitu robot kapal. Saat ini, pengembangan sistem navigasi 

kapal yang efektif dan aman telah meningkat. Hal ini terlihat dari berbagai 

penelitian dan pengembangan yang dilakukan oleh pemerintah maupun akademisi 

di lingkungan kampus. Penelitian dilakukan dalam upaya menciptakan sebuah 

sistem pengendalian otomatis yang dapat meminimalisir tingkat resiko kecelakaan 

dalam pelayaran [2]. 

 Kapal katamaran merupakan jenis kapal yang memiliki dua buah lambung 

kapal yang bertujuan untuk mendapatkan kapal yang memiliki stabilitas ruang 

yang luas, namun hanya memerlukan daya mesin yang kecil [3]. Pengendalian 

otomatis untuk menghindari halangan sangat diperlukan pada kapal ini untuk 

menghindari terjadinya tabrakan pada kapal.  

 Dari permasalahan tersebut, penulis merancang suatu robot kapal autopilot 

menggunakan kamera sebagai media pengolahan gambar yang menjadi navigasi 

robot kapal, kamera akan mendeteksi keadaan di depan robot kapal dan kemudian 

akan memberikan output pada kendali robot.  
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1.2 RUMUSAN DAN BATASAN MASALAH 

 Berdasarkan latar belakang diatas, maka rumusan masalah yang akan 

dibahas pada penelitian ini adalah mengenai bagaimana sistem pergerakan robot 

dapat dikendalikan menggunakan kamera dan menerapkan metode fuzzy logic 

didalamnya. 

 Selain perumusan masalah, juga terdapat batasan masalah pada penelitian 

ini, yaitu sebagai berikut : 

1. Menerapkan teknik thresholding sebagai teknik pengolahan citra untuk 

mendapatkan jarak halangan. 

2. Sistem pergerakan pada robot kapal menggunakan metode fuzzy logic 

sugeno dengan 3 inputan yaitu dekat, sedang, dan jauh. 

3. Sistem yang dibuat akan diterapkan pada robot kapal jenis katamaran. 

4. Robot dapat bekerja secara otomatis. 

5. Simulasi prototype robot kapal dilakukan di air yang tidak 

bergelombang. 

6. Percobaan dilakukan pada siang hari dan dalam keadaan terang. 

 

1.3 TUJUAN 

 Adapun tujuan yang hendak dicapai dari dilakukannya penelitian ini yaitu: 

 1. Mengetahui prinsip kerja robot kapal. 

 2. Merancang sistem pergerakan robot kapal katamaran. 

 3. Mengimplementasikan algoritma yang efisien pada sistem pergerakan  

     robot kapal dengan menggunakan metode fuzzy logic sugeno. 

 

1.4 MANFAAT 

 Adapun manfaat yang dapat diambil dari dilakukannya penelitian ini yaitu: 

 1. Dapat mengendalikan pergerakan robot kapal dengan baik. 

 2. Dapat menerapkan metode fuzzy logic sugeno kedalam sistem  

     pergerakan robot kapal katamaran. 
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1.5 METODOLOGI PENULISAN 

Metodologi penulisan pada penelitian ini dibagi menjadi beberapa tahapan yaitu : 

1. Tahap Pertama ( Studi pustaka / Literatur ) 

Pada tahap ini, penulis mencari informasi dan membaca literatur serta 

referensi tentang sistem pergerakan robot kapal katamaran, cara kerja 

dari sistem tersebut, serta algoritma yang akan digunakan pada sistem 

pergerakan robot kapal tersebut. 

2. Tahap Kedua ( Perancangan sistem ) 

Pada tahap ini, penulis merancang suatu sistem poergerakan robot 

kapal katamaran menggunakan metode fuzzy logic sugeno. 

3. Tahap Ketiga ( Pengujian dan Validasi ) 

Pada tahap ini, penulis menguji perancangan sistem pergerakan pada 

robot kapal katamaran yang merupakan hasil dari tahapan sebelumnya 

untuk mendapatkan hasil yang lebih optimal. 

4. Tahap Keempat ( Analisis hasil ) 

Tahap ini merupakan hasil dari pengujian pada tahap sebelumnya 

kemudian dianalisis dengan tujuan mengetahui kekurangan pada hasil 

perancangan dan faktor penyebabnya sehingga dapat dilakukan 

pengembangan pada penelitian selanjutnya. 

5. Tahap Kelima ( Penarikan kesimpulan dan saran ) 

Pada tahap ini dapat ditarik kesimpulan dari analisis dan saran 

mengetahui sistem pergerakan robot kapal katamaran. 

 

1.6 SISTEMATIKA PENULISAN 

 Untuk lebih memudahkan dalam menyusun tugas akhir ini dan 

memperjelas isi dari setiap bab yang ada pada laporan ini, maka dibuatlah 

sistematika penulisan sebagai berikut : 

 

1. BAB I PENDAHULUAN 

Bab ini berisi tentang latar belakang, rumusan masalah, batasan masalah, 

tujuan, manfaat, metodologi penelitian, dan sistematika penelian.  
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2. BAB II TINJAUAN PUSTAKA 

Bab ini berisi tentang semua penjelasan mengenai landasan teori yang 

berhubungan dengan permasalahan yang dibahas pada penulisan tugas 

akhir ini. 

 

3. BAB II METODOLOGI 

Bab ini berisi penjelasan secara bertahap dan terperinci tentang langkah-

langkah (metodologi) yang digunakan untuk membuat kerangka berfikir 

dan kerangka kerja (framework) dalam menyelesaikan tugas akhir. 

 

4. BAB IV ANALISA DAN PEMBAHASAN 

Bab ini menjelaskan mengenai hasil pengujian yang telah dilakukan dan 

analisa terhadap hasil perancangan yang telah dibuat. 

 

5. BAB V KESIMPULAN 

Bab ini berisi kesimpulan tentang apa yang diperoleh oleh penulis serta 

merupakan jawaban dari tujuan yang ingin dicapai pada bab 1 

(pendahuluan), akan tetapi masih bersifat sementara. 
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