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RANCANG BANGUN ROBOT PENGIKUT GARIS PENGANTAR PESANAN
MAKANAN MENGGUNAKAN METODE LOGIKA FUZZY

Oleh

DIMAS PRASETYA NUGRAHA 09030581721006

Abstrak

Robot pengikut garis pengantar pesanan makanan menggunakan metode logika fuzzy ini
merupakan robot yang dapat bergerak dengan bantuan sensor untuk mendeteksi suatu
garisdengan pola tertentu dan mengikuti lintasan yang telah ditentukan. Robot pengantar
pesanan makanan ini diciptakan untuk menggantikan peran seorang pelayan yang berada di
rumah makan. Robot ini memiliki kemampuan khusus untuk mengantarkan pesanan makanan
mulai dari home base menuju ke meja pesanan secara otomatis yang di implementasikan
menggunakan algoritma fuzzy. Hasil yang diperoleh dari pengujian sistem ini adalah robot
bergerak sesuai dengan data yang dihasilkan oleh algoritma fuzzy dan membuat robot
bergerak secara teratur dari home base menuju ke meja pelanggan untuk mengantarkan
pesanan makanan yang telah dipesan oleh pelanggan yang bergerak secara otomatis dengan
mengikuti lintasan garis yang telah dibuat. Dengan demikian robot pengantar pesanan
makanan ini nantinya diharapkan dapat membantu dan mempermudah pekerjaan manusia
untuk mengantartkan makanan dengan cepat dan tepat.

Kata Kunci : Mikrokontroler ATMega, Sensor, Motor DC
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DESIGN AND DEVELOPMENT OF ROBOT FOLLOWERS INTRODUCTION TO
FOOD ORDER USING FUZZY LOGIC METHOD

By

DIMAS PRASETYA NUGRAHA 09030581721006

Abstract

Robots following lines of food order delivery using fuzzy logic methods are robots that can
move with the help of sensors to detect a line with a certain pattern and follow a
predetermined path. This delivery order food robot was created to replace the role of a waiter
who was in the restaurant. This robot has a special ability to deliver food orders starting from
the home base to the order table automatically implemented using fuzzy algorithms. The
results obtained from the testing of this system are the robot moves according to the data
generated by the fuzzy algorithm and makes the robot move regularly from the home base to
the customer table to deliver food orders that have been ordered by customers who move
automatically by following the path of the line that has been was made. Thus the delivery
order robot is expected to be able to help and facilitate the work of humans to deliver food
quickly and accurately.

Keywords : ATMega Microcontroller, Sensor, DC Motor
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Pada era teknologi 4.0 yang semakin maju, kebutuhan akan sistem yang terintegrasi
secara efektifitas dan efisiensi sangat diutamakan dalam berbagai bidang. Hal tersebut terus
mendorong manusia untuk menciptakan berkreasi dan berinovasi baru dalam bidang
teknologi. Dalam hal ini juga termasuk perkembangan teknologi robot yang inovatif.
Teknologi robot mengalami suatu kemajuan yang sangat pesat pada saat ini, baik itu dalam
skala prototype maupun skala laboratorium untuk kegiatan praktikum dan riset. Dalam
kenyataannya sering didapatkan kendala bagaimana menggantikan peran manusia yang
terlalu besar pada mekanisme opersional dalam industri dan usaha. Oleh sebab itulah, maka

peran robot dalam membantu kegiatan manusia harus lebih ditingkatkan.

Robot terdiri dari dua bagian yaitu non-mobile robot dan mobile robot. Kombinasi dari
keduanya dapat menghasilkan kelompok kombinasi konvensional (mobile & non-mobile) dan
kelompok semi manipulator. Sensor analog dan digital yang biasanya digunakan pada robot
dapat diganti dengan sensor vision menggunakan kamera. Penggunaan kamera digital dalam
dunia robotik dikenal sebagai robotics vision. Salah satu aplikasi yang pernah dibuat adalah
robot yang akan dirancang merupakan robot pengikut garis yang dilengkapi dengan sensor
infra merah sebagai pendeteksi jalur hitam putih dan sebagai pendeteksi kode lokasi gudang.
Sensor hitam putih akan diletakkan di bagian bawah mobile robot, sedangkang sensor lokasi
gudang akan diletakkan pada bagian bodi robot. Sensor lokasi gudang terdiri dari 2 sensor
infra merah yang jika di kodisikan merupakan 3 lokasi gudang [2]. Sayangnya robot ini tidan

menggunakan kamera sebagai sensor garis.

Pada penelitian lain [3], aplikasi robot pengikut garis menggunakan kamera dalam
mengenali lingkungannya. Aplikasi telah menggunakan metode pengolahan pengolahan citra
dengan baik. Kamera yang digunakan dapat berupa kamera wireless ataupun dengan
komunikasi kabel. Tapi aplikasi ini tidak memiliki kemampuan untuk menghindar atau
berhenti jika halangan didepannya. Kemampuan robot dalam merespon setiap gangguan yang
berupa halangan tentu sangat diperlukan, mengingat jika robot telah bergerak, dapat
mengalami gangguan dalam bentuk halangan, sehingga kemampuan ini dapat menghindari

kerusakan pada robot akibat benturan. Implementasi kecerdasan buatan tentu sangat besar



manfaatnya pada system ini. Salah satu metode kecerdasan buatan yang dirasakan handal

adalah logika fuzzy. Hal ini dikarenakan konsep matematis yang sederhana, fleksibel, mudah

dipahami dan memiliki toleransi terhadap data yang tidak tepat. Pada projek akhir ini, akan

diimplementasikan metode logika fuzzy pada robot pengikut garis berwarna pengantar

pesanan makanan. Logika fuzzy berfungsi sebagai pengatur gerakan robot jika robot mobile

memiliki gangguan berupa halangan didepannya.

1.2 Tujuan

Adapun tujuan yang ingin dicapai dalam pembuatan Projek Ahir ini adalah

1.

Membuat mekanik prototipe robot pengantar pesanan yang diimplementasikan untuk
Robot pengantar pesanan makanan,
Membuat sistem navigasi menggunakan metode logika fuzzy untuk deteksi halangan

pada lingkungan.

1.3 Rumusan Masalah

Adapun rumusan masalah yang dapat dibuat dalam projek akhir ini adalah sebagai
berikut :

1.

Dapat menghasilkan prototipe robot pengantar pesanan yang bergerak secara mandiri,
untuk robot pengantar pesanan makanan.

Dapat menghasilkan suatu sistem sistem navigasi deteksi halangan lingkungan dengan
menggunakan logika fuzzy, agar tidak terjadi tabrakan robot dengan benda yang

berada didepannya

1.4 Batasan Masalah

Agar pembahasan menjadi terarah ketujuan, maka harus dibuat beberapa batasan dari

permasalahan yaitu sebagai berikut.

1.
2.

Robot menggunakan Motor DC sebagai sistem penggerak utama,

Dalam pergerakan mengikuti garis, robot mendapatkan kombinasi input dari GP1014
dan GPIO15 pada raspbery. Sehingga pada laporan ini tidak dijelaskan secara utuh
proses dari deteksi lintasan.

Robot menggunakan sensor jarak infra merah sebagai pendeteksi halangan yang

berada didepan robot,



4. Metode yang digunakan untuk mengatur navigasi halangan adalah metode fuzzy logic
sugeno,
5. Jika terjadi halangan maka robot akan berhenti secara perlahan dengan mengatur

kecepatan putaran motor, yang dikendalikan oleh keluaran logika fuzzy.

1.5 Metode Penelitian

a. Metode Literatur
Melakukan pencarian teori referensi kepustakaan yang diperlukan dalam
mengkaji masalah yang ada, melalui paper atau jurnal.

b. Metode Konsultasi
Melakukan bimbingan tatap muka dengan dosen pembimbing, untuk
mendapatkan masukkan, saran, topic dan berbagai metode yang dapat digunakan
dalam pembuatan projek akhir.

c. Metode Perancangan
Melakukan perancangan sistem mulai blok sistem yang sederhana sampai dengan
perancangan system secara keseluruhan.

d. Metode Pengujian dan Validasi
Melakukan pengujian secara bertahap, sampai memvalidasi system secara
keseluruhan. Berikut gambar 1.1 yang merupakan gambar alur metodologi

penelitian dalam projek akhir ini.



Analisa Kebutuhan Sistem

A\/2
Mengumpulkan Komponen dan Bahan

\l/

Persiapan Sistem

A\/2

Perancangaln Sistem

!

Pengujian dan Validasi Sistem

\l/

Hasil

!

Kesimpulan dan Saran

Selesai

Gambar 1.1 Diagram Alur Projek akhir

1.6 Sistematika Penulisan
Pada penulisan laporan projek akhir ini, sistematika penulisan dilakukan dalam beberapa
bagian dan masing-masing bagian terbagi dalam sub-sub bagian. Secara sistematika laporan

ini disusun sebagai berikut:



BAB |

BAB |1

BAB I

BAB IV

BAB V

PENDAHULUAN

Pada bab ini penulis mengemukakan secara garis besar mengenai latar
belakang projek akhir ini. Pendahuluan terdiri dari latar belakang, tujuan,
rumusan masalah, batasan masalah, metodologi penelitian dan sistematika

penulisan.
DASAR TEORI

Dalam bab ini dijelaskan tentang teori-teori yang digunakan sebagai landasan
dan kerangka berpikir yang berhubungan dengan metode , istilah-istilah dan
pengertian-pengertian. Dalam projek ini dasar teori meliputi, penjelasan robot
secara umum, prosesor yang digunakan, Mikrokontroler yang digunakan,
sensor yang digunakan, metode logika fuzzy Sugeno ordo O dan sistem

aktuator.
PERANCANGAN SISTEM

Pada bab ini menjelaskan perancangan system secara detail. Mulai dari analisa
kebutuhan system, perancangan mekanisme alat, perancangan perangkat keras,

dan perancangan perangkat lunak.
PENGUJIAN DAN PEMBAHASAN

Pada bab ini berisi pengujian sistem yang telah dirancang pada bab 3.
Pengujian meliputi pengujian perangkat keras dan perangkat lunak. Pengujian

dilakukan perblok rangkaian dan validasi sistem secara keseluruhan.
KESIMPULAN DAN SARAN

Pada bab ini merupakan bab terakhir yang merupakan kesimpulan dari hasil
yang telah diperolen pada projek akhir. Kemudian dilanjutkan dengan

mengemukakan saran untuk pengembangan dan perbaikan sistem kedepannya.
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