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ABSTRAK 

Autonomous Underwater Vehicle (AUV) adalah salah satu jenis robot 

kapal selam tak berawak yang memiliki banyak kegunaan. Pada sistem navigasi 

robot otonom yang menjadi poin penting adalah bagaimana cara memandu 

gerakan robot kapal selam dari satu posisi ke posisi lain melalui penentuan posisi 

dan arah gerakan. Karena beberapa faktor gangguan seperti arus dan gelombang 

air laut membuat gerakan robot AUV menjadi tidak stabil. Oleh karena itu 

diperlukan suatu sistem kontrol untuk mengerakan robot sehingga robot selalu 

menghadap ke arah yang diinginkan  agar robot  bisa bergerak maju hingga 

mencapai lokasi tujuan. Dalam tugas akhir  ini, heading kontrol sistem akan 

dirancang menggunakan metode fuzzy Takagi Sugeno untuk menentukan arah 

pergerakan robot dengan mengontrol gerak sudut rotasi (yaw). 

Kata Kunci: Autonomous Underwater Vehicle (AUV), Fuzzy Logic Control, 

Sistem Navigasi. 
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ABSTRACT 

Autonomous underwater vehicles (AUV) are a type of unmanned 

submarine robot that has many uses. The navigation system in an 

autonomous robot becomes an important point to guide the movement of 

submarine robots from one position to another through determining the 

position and direction of movement. Due to several interference factors such 

as currents and ocean waves, the movement of the AUV robot becomes 

unstable. Therefore we need a control system for robot movement so that the 

robot always faces the coordinates of the location so that AUV can move 

forward until it reaches the destination location. In this paper, the post 

control system will be designed using the Takagi Sugeno fuzzy method to 

determine the direction of movement of the robot by controlling the rotation 

angle (yaw).  

Keywords: Autonomous Underwater Robot (AUV), fuzzy logic controller, 

Navigation System. 
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BAB I  

PENDAHULUAN 

1.1.  Latar Belakang 

Perkembangan teknologi yang semakin pesat khususnya dalam bidang robot 

dapat  mempermudah banyak pekerjaan manusia. Banyak model robot yang 

dikembangkan oleh para peneliti. Auv merupakan salah satu kendaraan atau robot 

bawah air yang banyak manarik minat para peneliti dalam berberapa tahun 

terakhir[1]. Sistem navigasi menjadi bagian terpenting pada autonomous 

underwater robot agar robot mampu bekerja secara mandiri. Sistem navigasi pada 

autonomous robot dapat diartikan sebagai suatu kemampuan untuk memandu 

pergerakan dari suatu posisi ke posisi lain yang dituju melalui penentuan posisi 

dan arah gerakanya[2] 

Pengembangan sistem navigasi pada auv yaitu pada pembuatan sistem 

kontrol dari auv agar dapat selalu menghadap koordinat lokasi yang dituju 

sehingga auv dapat bergerak maju ke depan akan sampai pada lokasi yang dituju. 

Parameter yang harus dikendalikan agar arah auv stabil menghadap koordinat 

lokasi yang dituju adalah dengan mengatur sudut putar sumbu vertikal (yaw) atau 

disebut sebagai heading control[3]. Namun adanya gangguan dari arus dan 

gelombang air laut membuat pergerakan robot menjadi kurang stabil saat robot 

bergerak menuju lokasi yang diinginkan.  

Dalam masalah ini Fuzzy Logic adalah teknik yang paling efektif untuk 

pengendalian presisi dalam sistem dinamis non-linear[4]. Oleh karena itu akan 

dibangun sistem kontrol menggunakan metode fuzzy takagi sugeno untuk 

mengatur arah gerak robot. Pada tugas akhir ini digunakan sensor gps  untuk 

menentukan posisi robot dan sensor  kompas untuk mengoreksi  arah pergerakan 

dari robot terhadap gerak sudut rotasi (yaw)[5]. 
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1.2.  Tujuan dan Manfaat  

Adapun tujuan yang ingin dicapai dari dilakukannya penelitian ini adalah 

1. Dapat mengetahui tingkat presisi yang dihasilkan pada sensor GPS dan 

IMU. 

2. Dapat mengetahui hasil fuzzy pada heading kontrol robot kapal selam 

dengan validasi MATLAB.  

3. Dapat mengetahui trayektori robot dan error jarak yang dihasilkan saat 

perpindahan posisi dengan stabil dari lokasi awal robot menuju lokasi 

target. 

Adapun manfaat yang dapat diambil dari dilakukannya penelitian ini adalah 

1. Dapat mengimplentasikan algoritma Fuzzy pada kinerja robot kapal selam 

2. Hasil dari tugas akhir ini dapat digunakan untuk mengontrol heading  pada 

robot dari posisi awal hingga posisi akhir dengan metode Fuzzy sehingga 

robot kapal selam tetap stabil sesuai dengan algoritma Fuzzy. 

 

1.3. Rumusan Masalah 

Dengan berdasar pada latar belakang, maka dirumuskan beberapa rumusan 

masalah yang akan dibahas pada tugas akhir ini, yaitu sebagai berikut:  

1. Bagaimana kestabilan heading  pada sebuah robot di bawah air?  

2. Bagaimana tingkat presisi data GPS dan IMU  yang diperoleh?  

3. Bagaimana kinerja robot menggunakan metode fuzzy logic control? 

1.4.  Batasan Masalah 

Terdapat pembatasan masalah pada penelitian tugas akhir ini, yaitu sebagai 

berikut:    

1. Metode yang digunakan adalah metode fuzzy logic control. Parameter 

yang diamati pada pengujian ini adalah titik koordinat robot, sudut dari 

GPS, sudut dari sensor IMU, jarak dan besar keluaran dari fuzzy logic 

control. 

2. Robot dapat dikatakan sudah mencapai lokasi saat berada pada area 

lingkar 5 meter dari titik lokasi tujuan.  

3. Dalam pembahasan tugas akhir ini hanya menggunakan fuzzy logic 

control sebagai metode kontrol robot untuk mengontrol posisi yaw.  
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4. Trayektori yang dibuat hanya terbatas pada lintasan lurus dan tanpa 

halangan. 

 

1.5.  Metodologi Penelitian 

Berikut merupakan tahap-tahap dari metodologi penelitian yang digunakan : 

1. Metode Studi Pustaka / Literature 

 Dalam metode ini penulis mencari dan mengumpulkan data-data 

sebagai referensi berupa paper, jurnal ilmiah, internet, buku atau yang 

lainnya mengenai “Kontrol Posisidan Trayektori Robot Menggunakan 

Metode Fuzzy Logic Control pada Autonomous Underwater 

Vehicle(AUV)” sehingga dapat menunjang penulisan Laporan Tugas 

Akhir. 

2. Metode Konsultasi 

Pada metode ini, peneliti melakukan konsultasi kepada orang-orang 

yang dianggap memiliki pengetahuan dan wawasan terhadap 

permasalahan yang ditemui saat pembuatan Tugas Akhir. 

3. Metode Obsevasi 

Metode ini dilakukan pengamatan dan pencatatan terhadap data 

yang diperoleh. 

4. Metode Perancangan Perangkat Lunak (Software)  

Metode ini merupakan perancangan pemprograman menggunakan 

algoritma Fuzzy dan sensor berdasarkan referensi-referensi yang didapat 

pada studi pustaka.  

5. Pengujian 

Pada tahap ini dilakukan pengujian terhadapa sistem yang telah 

dibuat untuk mendapatkan data hasil uji yang kemudian akan divalidasi 

untuk memastikan data tersebut sudah sesuai dengan teori-teori 

pendukung.  

6. Analisa  

7. Tahap ini melakukan analisa terhadap data yang telah didapatkan dari 

pengujian untuk melihat bagaimana sistem yang duhasilkan bekerja. 

8. Kesimpulan dan Saran 
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Kesimpulan dan saran dilakukan berdasarkan data yang dihasilkan 

dan analisa untuk mengetahui kelebihan dan kekurangan untuk penelitian 

selanjutnya.  

1.6.  Sistematika Penulisan 

Pada laporan tugas akhir ini penulis menyusun sistematika penulisan untuk 

mempermudah dalam mengetahui isi dari setiap bab. Berikut merupakan 

sistematika penulisan dari laporan tugas akhir : 

BAB I. PENDAHULUAN 

Bab ini akan menjelaskan tentang latar belakang masalah, tujuan dan 

manfaat, perumusan masalah, batasan masalah, metodologi penelitian, serta 

sistematika penulisan 

 

BAB II.TINJAUAN PUSTAKA 

Bab ini akan menjelaskan tentang kerangka teori yang dibutuhkan pada 

Kontrol Posisi dan trayektori Robot pada AUV Menggunakan Metode Fuzzy 

Logic. 

 

BAB III.METODOLOGI 

Bab ini akan menjelaskan tentang perancangan sistem yang dibuat pada 

tugas akhir ini.. 

 

BAB IV.PENGUJIAN DAN ANALISA 

Bab ini akan menjelaskan tentang hasil pengujian yang telah 

dilakukan, dari hasil tersebut akan dilakukan validasi dan analisa agar 

mendapatkan 

data yang akurat. 

 

BAB V. KESIMPULAN 

Bab ini akan  ditarik kesimpulan yang didapat dari hasil pengujian dan 

analisa yang sudah dilakukan. Dan saran untuk penelitian selanjutnya agar 

menghasilkan data yang lebih baik. 
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