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ABSTRAK 

 
Sistem Navigasi wall following adalah sistem navigasi robot dengan cara menelusuri dinding. 

Salah satu robot yang menggunakan sistem wall following adalah robot berkaki/hexapod yang bergerak 

menggunakan akuator servo yang memiliki torsi yang cukup besar agar dapat menggerakkan kaki robot 

dan menahan beban robot tersebut. Pembuatan robot berkaki cukup kompleks dalam pengerjaanya 

karena harus mempertimbangkan keseimbangan dan kecepatan robot.  Wall following telah berkembang 

sangat pesat dalam dunia robotik sehingga wall following dapat digunakan sebagai suatu algoritma 

dalam sebuah robot. 

Kendala yang dihadapi ketika robot tidak memiliki navigasi wall following adalah robot tidak 

dapat bernavigasi dengan baik sehingga akan sulit dikontrol, apabila hal tersebut terjadi maka robot akan 

menabrak dinding yang dapat menyebabkan kerusakan sistem maupun fisik robot itu sendiri. Oleh sebab 

itu robot harus memiliki sebuah kontrol agar dapat bernavigasi dengan baik. 

Dengan menerapkan metode logika fuzzy diharapkan akan membuat pergerakan robot lebih 

halus dan dapat mengambil keputusan sesuai dengan kebutuhan yaitu belok kanan, belok kiri, maju, 

mundur dan berhenti. 

Hasil dari penelitian menggunakan metode fuzzy logic model sugeno dapat diimplementasikan 

dalam sistem navigasi robot berkaki atau hexapod. Dengan menggunakan metode fuzzy logic model 

Sugeno, robot dapat bernavigasi dengan menghitung jarak dari dinding kemudian memproses nilai 

tersebut sehingga mendapatkan besaran derajat pada servo kanan dan servo kiri ketika berbelok. 
 

KATA KUNCI  : Wall Following, Metode Fuzzy Logic, Robot Berkaki. 
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I. LATAR BELAKANG 

A.  LATAR BELAKANG 

Sistem Navigasi wall following 

atau wall tracking adalah suatu aksi 

robot untuk mengikuti dinding dan 

berada tidak jauh dari dinding 

(Azhar,2014). wall following bekerja 

berdasarkan prinsip mengikuti sebuah 

objek yaitu dinding. Wall following 

telah berkembang sangat pesat dalam 

dunia robotik sehingga wall following 

dapat digunakan sebagai suatu 

algoritma dalam sebuah robot.  

Kendala yang dihadapi ketika 

robot tidak memiliki navigasi wall 

following adalah robot tidak dapat 

bernavigasi dengan baik sehingga 

akan sulit dikontrol, apabila hal 

tersebut terjadi maka robot akan 

menabrak dinding yang dapat 

menyebabkan kerusakan sistem 

maupun fisik robot itu sendiri. Oleh 

sebab itu robot harus memiliki sebuah 

kontrol agar dapat bernavigasi dengan 

baik. 

Dalam penilitan (Hasri,2016) 

Robot wall following yang 

menggunakan algoritma fuzzy, Robot 

dapat bergerak beraturan mengikuti 

dinding bagian kanan Robot, dengan 

meminimalkan nilai error, 

mengurangi tabrakan dengan dinding 

arena. Penelitian yang dilakukan 

(Azhar,2015) Robot pemadam api 

yang menerapkan fuzzy logic untuk 

wall following dapat mencatatkan 

waktu tempuh yang lebih singkat 

untuk memadamkan api daripada 

robot yang tidak menerapkan fuzzy 

logic untuk wall following. 

Pada penelitian ini metode yang 

digunakan adalah metode fuzzy logic 

dengan menggunakan sensor 

ultrasonik sebagai sensor untuk robot 

wall following berkaki. Dengan ini 

diharapkan agar navigasi robot dan 

pembacaan jarak lebih baik. 

 

B. RUMUSAN MASALAH 

Dalam sistem navigasi robot wall 

following rumusan masalah yang 

dapat peneliti sampaikan adalah: 

1. Bagaimana menerapkan 

metode fuzzy logic agar dapat 

mengkontrol   sistem navigasi 

robot? 

2. Dapatkah metode fuzzy logic 

mengontrol sistem navigasi 

robot sehingga robot tidak 

menabrak dinding ketika 

bergerak? 
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C.  TUJUAN PENELITIAN 

Tujuan dari penelitian ini sebagai 

berikut: 

1. Menerapkan kecerdasan buatan 

pada sistem navigasi robot 

dengan menggunakan metode 

fuzzy logic. 

2. Robot dapat berjalan dengan 

baik dan teratur sehingga robot 

tidak menabrak dinding 

menggunakan metode fuzzy 

logic. 

 

II. METODE 

A.  SIMULASI METODE FUZZY   

LOGIC 

Dalam perancangan fuzzy logic 

sugeno pada robot pemadam api ini, 

terdapat 3 variable data yang didapat 

dari hasil pengukuran sensor jarak 

depan, kanan dan kiri variable 

didapat dari data sensor ultrasonik 

sebagai sensor jarak pada robot 

pemadam api. Berikut ini merupakan 

tampilan fungsi keanggotaan sensor 

ultrasonik depan: 

 

Gambar 2.1 Fungsi keanggotaan 

sensor ultrasonik depan 

Sensor ultrasonik kanan dan kiri 

sendiri memiliki 3 variable liguistic 

yaitu dekat, sedang, jauh dengan 

fungsi keanggotaan sebagai berikut : 

 

Gambar 2.2 Fungsi keanggotaan sensor 

ultrasonik kanan, kiri 

Dari sensor ultrasonik kanan dan 

ultrasonik kiri memiliki 3 himpunan 

jauh, sedang, dengan fungsi sebagai 

berikut : 

 

 

 

Langkah kedua menentukan 

rules evaluation, di dalam rules 

evaluation terjadi pengolahan data 

input fuzzyfikasi dengan hasil keluaran 

yang dikehendaki dengan aturan-aturan 

tertentu. Dari aturan-aturan ini akan 

menentukan respon dari sistem 

terhadap berbagai kondisi yang di 
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hadapi oleh robot. Besar set poin yang 

penulis ambil secara acak dari dinding, 

posisi ini di setting pada setiap sensor. 

Setelah nilai linguistic keluaran telah 

mendapat nilai derajat keanggotaan, 

maka pada nilai liguistic keluaran yang 

sejenis dicari nilai derajat keanggotaan 

yang minimum untuk digunakan dalam 

pengolahan data dengan defuzzifikasi, 

proses ini mengabungkan dari beberapa 

fuzzy set yang telah didapatkan. 

Proses selanjutnya adalah 

mengolah data di atas menggunakan 

metode Weight Average untuk proses 

defuzzyfikasi.  mencari besar derajat 

servo dengan menggunakan nilai 

derajat keanggotaan dari proses 

komposisi fuzzy set sebelumnya 

Simulasi perhitungan metode 

diketahui : Kecepatan servo cepat= 600, 

Sedang= 400, Pelan= 200. Nilai derajat 

keanggotaan jauh= 0,75, cukup= 0,75, 

dekat= 0,75 

Data diatas dapat diolah sebagai 

berikut : 

 

Belok Kanan: 

Besar derajat servo set A = 

((0,75*400)+(0,75*200)) /  

(0,75+0,75)= 300  

Besar derajat servo set B = (0.75*600) 

/ (0,75)= 600 

Belok Kiri: 

Besar derajat servo set A = (0.75*600) 

/ (0,75)= 600 

Besar derajat servo set B = 

((0,75*400)+(0,75*200)) /  

(0,75+0,75)= 300  

 

Jadi, berdasarkan persamaan di 

atas nilai kecepatan ketika belok kanan 

pada servo set A adalah 300 dan servo 

set B adalah 600. Sedangkan nilai 

kecepatan ketika belok kiri pada servo 

set A adalah 600 dan servo set B adalah 

300. 

 

B.  PENGUJIAN 

Pada pengujian sistem navigasi 

robot pada  arena 1 seperti tampak pada 

gambar 4.1 dengan rule IF sensor 

depan=DEKAT AND sensor 

kanan=JAUH AND sensor kiri=JAUH 

THEN servo set A=PELAN AND 

servo set B=CEPAT. Robot berada 

pada posisi start lalu bergerak menuju 

pertigaan antara ruang 1, 2 dan 3. 

Sampai pada pertigaan robot akan 

berbelok ke kanan menuju finish. 
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Gambar 2.3 Pengujian Robot Pada 

Konfigurasi Arena 1 

 

Pada pengujian sistem navigasi 

robot pada  arena 2 seperti tampak pada 

gambar 4.2 dengan rule IF sensor 

depan=DEKAT AND sensor 

kanan=DEKAT AND sensor 

kiri=JAUH THEN servo set 

A=CEPAT AND servo set B=PELAN. 

Robot berada pada posisi start lalu 

bergerak menuju persimpangan antara 

ruang 1 dan 2 Sampai pada 

persimpangan robot akan berbelok ke 

kiri menuju finish. 

Gambar 2.4 Pengujian Robot Pada 

Konfigurasi Arena 2 

 

Pada pengujian sistem navigasi 

robot pada  arena 1 seperti tampak pada 

gambar 4.1 dengan rule IF sensor 

depan=DEKAT AND sensor 

kanan=JAUH AND sensor 

kiri=DEKAT THEN servo set 

A=PELAN AND servo set B=CEPAT. 

Robot berada pada posisi start lalu 

bergerak menuju persimpangan antara 

ruang 1dan 2. Sampai pada 

persimpangan robot akan berbelok ke 

kanan menuju finish. 
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Gambar 2.5 Pengujian Robot Pada 

Konfigurasi Arena 3 

 

Pada pengujian sistem navigasi 

robot pada  arena 1 seperti tampak pada 

gambar 4.4 dengan rule IF sensor 

depan=JAUH AND sensor 

kanan=JAUH AND sensor kiri=JAUH 

THEN servo set A=PELAN AND 

servo set B=CEPAT. Robot berada 

pada posisi start lalu bergerak menuju 

perempatan antara ruang 1,2,3 dan 4. 

Sampai pada perempatan robot akan 

berbelok ke kanan menuju finish. 

 

Gambar 2.6 Pengujian Robot Pada 

Konfigurasi Arena 4 

 

Pada pengujian sistem navigasi 

robot pada  arena 1 seperti tampak pada 

gambar 4.4 dengan rule IF sensor 

depan=JAUH AND sensor 

kanan=JAUH AND sensor kiri=JAUH 

THEN servo set A=PELAN AND 

servo set B=CEPAT. Robot berada 

pada posisi start lalu bergerak menuju 

perempatan antara ruang 1,2,3 dan 4. 

Sampai pada perempatan robot akan 

berbelok ke kanan menuju ruang 2, lalu 

robot berbalik arah menuju perempatan 

dan berbelok ke kanan menuju ruang 3 

sampai di ruang 3 robot berbalik arah 

menuju peresimpangan dan berbelok 

ke kanan meuju finish. 
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Gambar 2.7 Pengujian Robot Pada 

Konfigurasi Arena 5 

 

III. HASIL DAN KESIMPULAN 

 

A.  HASIL 

Berdasarkan pengujian yang 

telah dilakukan terhadap sistem 

navigasi wall following robot berkaki 

menggunakan fuzzy logic metode 

Sugeno. Robot berhasil menjalankan 

perintah pada rule yang telah 

ditentukan dengan prosentase tingkat 

keberhasilan 100%. Namun masih 

memiliki kekurangan, robot 

menenmpuh perjalanan yang cukup 

jauh apabila pada perempatan yang 

memiliki letak posisi finish yang 

berada pada ruang 4 / ruang sebelah 

kiri posisi start arena 5. 

B.  KESIMPULAN 

Berdasarkan pembahasan dan 

hasil skenario uji coba robot pada bab 

sebelumnya maka dapat disimpulkan 

sebagai berikut : 

1. Metode Fuzzy Logic model 

sugeno dapat di 

implementasikan dalam sistem 

navigasi robot berkaki atau 

hexapod. 

2. Dengan menggunakan metode 

Fuzzy Logic model Sugeno, 

robot dapat bernavigasi dengan 

menghitung jarak dari dinding 

kemudian memproses nilai 

tersebut sehingga mendapatkan 

besaran derajat pada servo set A 

dan servo set B ketika berbelok. 
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