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ABSTRAK

RANCANG BANGUN ROBOT LAWN MOWER DENGAN KENDALI
KECEPATAN BERBASIS LOGIKA FUZZY DAN GPS TRACKER

Krisna Yudha Bagaskoro

Teknologi Rekayasa Otomasi, Sekolah Vokasi, Universitas Diponegoro

Penggunaan robot Lawn Mower di Indonesia masih menghadapi beberapa
kendala, seperti akurasi GPS yang terbatas di kondisi tertentu, kontrol kecepatan
motor yang kurang adaptif pada perubahan medan, serta ketidakstabilan pergerakan
ketika robot menghadapi beban pemotongan dan tanjakan. Permasalahan ini
menyebabkan efisiensi energi berkurang dan kecepatan robot tidak stabil selama
beroperasi. Penelitian ini bertujuan untuk merancang dan mengimplementasikan
robot Lawn Mower otomatis yang mampu menjaga kestabilan kecepatan pada
berbagai kondisi medan menggunakan logika Fuzzy, serta menyediakan
pemantauan posisi secara real-time melalui GPS Tracker. Metode yang digunakan
meliputi perancangan sistem kendali berbasis Arduino Mega 2560, driver motor
BTS7960, sensor Hall Effect sebagai pembaca kecepatan, modul GPS NEO-6M,
dan implementasi logika Fuzzy sebagai pengendali adaptif. Pengujian dilakukan
pada medan datar serta medan menanjak dengan variasi kemiringan 5°, 10°, dan
15°. Hasil pengujian menunjukkan bahwa logika Fuzzy mampu mempertahankan
kecepatan lebih stabil dibanding tanpa Fuzzy. Kecepatan mengalami penurunan
bertahap, namun sistem Fuzzy mampu mengimbangi perubahan gaya gravitasi
dengan menyesuaikan duty cycle secara otomatis hingga 98%. GPS Tracker berhasil
menampilkan koordinat robot secara real-time, meskipun kinerjanya berkurang

pada area tertutup.

Kata Kunci : Lawn Mower, Logika Fuzzy, GPS Tracker, Arduino Mega 2560.
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Simbol  Definisi Satuan
Mt Massa total robot Lawn Mower (bobot robot + ke
beban)
m Massa beban yang dihitung kg
g Percepatan gravitasi bumi (konstanta) m/s?
F Gaya yang bekerja pada robot Newton (N)
R Jari-jari roda meter (m)
T Torsi motor Newton-meter (Nm)
\Y% Tegangan listrik Volt (V)
I Arus listrik Ampere (A)
P Daya listrik Watt (W)
Ah Kapasitas baterai Ampere-jam (Ah)
Wh Energi listrik yang tersedia Watt-jam (Wh)
H Efisiensi sistem Persen (%)
t Waktu operasi baterai Jam (h)
F Frekuensi Hertz (Hz)
DC Duty Cycle pada PWM Persen (%)
VOuput Tegangan keluaran motor Volt (V)
A\ Tegangan maksimum motor Volt (V)
wx) Fungsi keanggotaan Fuzzy -
Pmc Daya Motor Penggerak Watt (W)
Pmp Daya Motor Pemotong Watt (W)
Emc Energi Motor Penggerak Wh
Ewmp Energi Motor Pemotong Wh
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