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ABSTRAK

RANCANG BANGUN ROBOT LAWN MOWER AUTONOMOUS
BERBASIS LOGIKA FUZZY SEBAGAI KONTROL KECEPATAN
MOTOR DC PEMOTONG RUMPUT
Alamsyah Putro Nugroho

Teknologi Rekayasa Otomasi, Sckolah Vokasi, Universitas Diponegoro

Robot pemotong rumput (Lawn Mower) autonomous merupakan
solusi inovatif untuk pemeliharaan taman dan area hijau, dirancang
untuk mengurangi beban kerja manusia dalam pemotongan rumput.
Robot ini memiliki kemampuan untuk memotong rumput secara
otomatis karena memanfaatkan sistem awronomous yang akan
membantu robot bergerak dalam memilih keputusan serta beradaptasi
pada area kerja, misalnya untuk menghindari hambatan yang dideteksi
oleh sensor ultrasonik. Robot ini menggunakan motor dc rs 755 sebagai
alat pemotong rumput yang kecepatannya diatur menggunakan logika
Juzzy.  Sebuah algoritma yang dikenal sebagai logika fuzzy
dikembangkan untuk memberikan kecerdasan pada Lawn Mower
sehingga memberikan kemampuan untuk mempertahankan kecepatan
pada pemotong rumput sesuai pada set point yang telah ditentukan.
Penelitian ini bertujuan untuk mengevaluasi kinerja robot pemotong
rumput otomatis dalam berbagai kondisi, serta menganalisis potensi
dampaknya terhadap efisiensi pemeliharaan lahan dan keberlanjutan

lingkungan.

Kata Kunci : Lawn mower, autonomus, sensor ultrasonik, logika fuzzy.
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