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INTISARI 
 

 
Robot pengikut garis adalah robot  yang bergerak  mengikuti garis pemandu 

yang dibuat dengan tingkat presisi tertentu.  Dalam perancangan dan implementasi 
suatu robot bergerak otonom, banyak masalah-masalah yang dihadapi baik 
masalah sistem operasi, transformasi informasi dari sensor untuk basis 
pengetahuan robot, arsitektur komputer, organisasi perangkat lunak, sistem 
penglihatan robot, dan proses pengambilan keputusan yang akan mengakibatkan 
gerakan robot tidak mencapai optimal 

Fuzi Logic Controller merupakan alternatif sistem kendali modern yang 
memiliki respon sistem yang stabil.  Dalam merancang sistem kontrol dengan 
menggunakan logika fuzi terdapat tiga proses yaitu fuzifikasi, evaluasi rule dan 
defuzifikasi. Masing-masing proses tersebut akan mempengaruhi respon sistem 
yang dikendalikan. Defuzzifikasi merupakan langkah konversi  dalam  sistem 
logika fuzi ke nilai crisp keluaran. Hasil konversi tersebut merupakan aksi yang 
diambil oleh sistem kendali logika fuzi.  

Penelitian ini  di lakukan dengan melihat hasil nilai pertimbangan, basis 
aturan dan kesesuain antara input fungsi keanggotaan dengan keluaran logika fuzi.  
Keluaran tabel aturan  adalah data linguistik  di buat dengan angka untuk input. 
Sensor robot pengikut garis yang terdiri dari dua masukan yaitu masukan error 
dan masukan delta error dan satu keluaran FLC (Fuzi Logic Controller) . Baik 
masukan dan keluaran dibagi menjadi lima kelas linguistik dengan metode logika 
penalaran adalah logika rata-rata dan  metode defuzifikasi adalah Singgle tone 
COG (Centre of Grafity). Prototype dari robot ini menggunakan mikrokontroler  
MCU AVR ATMega 8 menggunakan bahasa pemrograman Bahasa C++    

 
Kata Kunci : Logika fuzi,  Robot pengikut  garis, FLC 
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ABSTRACT 
 

 
Line follower robot is a robot that moves following the guide lines are 

made with a certain degree of precision. In the design and implementation of an 
autonomous mobile robot, a lot of the problems faced by both the operating 
system problems, transformation of information from the sensors to the robot 
knowledge base, computer architecture, software organizations, robotic vision 
systems, and decision-making processes that will result in the movement of the 
robot is not achieve optimal 

Fuzzy Logic Controller is an alternative to the modern control systems that 
have a stable system response. In designing control systems using logic Fuzi 
fuzzyfication  there are three processes namely, rule evaluation and 
defuzzyfication. Each of these processes will affect the response of the controlled 
system. Defuzzyfication is a step in the conversion logic system Fuzzy into crisp 
output value. The conversion result is an action taken by the system control logic 
Fuzzy. 

This research is done by looking at the value of the consideration, the rule 
base and spesific between input output logic membership function with Fuzzy. 
Output linguistic rule table is created with the data points for line follower robot 
sensor input which consists of two inputs is the input error and error delta input 
and one output FLC (Fuzzy Logic Controller. Both inputs and outputs are divided 
into five classes with methods of linguistic logic logical reasoning is average and 
methods defuzzyfication is Singgle tone COG (Centre of Grafity). prototype of 
this robot using microcontroller ATMega 8 AVR MCU using the programming C 
language 

 
Keywords: Logic Fuzzy,  line follower robot,  FLC 
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