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ABSTRAK 

  

 Saat ini sudah banyak robot diciptakan yang mengacu kepada kecerdasan, 

kemampuan, serta pergerakan makhluk hidup, diantaranya robot ikan. Robot ikan 

adalah sebuah robot yang memiliki bentuk dan sejumlah karakteristik yang 

menyerupai ikan, baik dalam hal struktur maupun pergerakannya.  Karakteristik yang 

cukup menarik dari robot ikan memiliki kemampuan berenang yang seperti ikan. 

Organ penting yang mendukung robot ikan untuk berenang adalah ekor. Pembuktian 

tentang efektifitas dari robot ikan untuk berenang sudah banyak dideskripsikan dalam 

beberapa penelitian lain. Robot ikan yang bergerak dengan motor servo memiliki 

pergerakan yang cepat tetapi menghasilkan bunyi dan getaran yang dapat dideteksi 

oleh makhluk hidup dalam laut lainnya. Sedangkan muscle wire memiliki respon 

yang lebih lambat, tetapi tidak menghasilkan bunyi dan getaran.  

Dengan keunggulan muscle wire maka pergerakan robot ikan dibuat oleh 

muscle wire. Robot ikan dibuat dengan 3 sendi pada tubuh ikan yang digunakan 

untuk berenang lurus maupun berenang melingkar ke arah kiri atau kanan. Tubuh 

robot ikan dibuat dari suatu bahan yang bernama polymorph yang bertujuan agar 

lebih mudah untuk membuat badan robot ikan yang dapat melayang di air. Robot ikan 

ini dikontrol dengan menggunakan pengontrol mikro ATMega 8L. Robot ikan 

menggunakan enam buah muscle wire sebagai aktuator untuk simulasi gerakan setiap 

sendi robot ikan, agar dapat berenang sesuai dengan pergerakan ikan carangiiform. 

Robot ini juga dilengkapi dengan satu buah sensor, yaitu accelerometer MMA7455 

untuk mengukur kemiringan robot ikan. 

 Berdasarkan percobaan-percobaan yang telah dilakukan, muscle wire yang 

dipasang pada badan ikan bergerak dengan perubahan yang terlalu kecil untuk 

menggerakkan sendi robot ikan sehingga sendi robot ikan tidak bergerak walaupun 

muscle wire diberi arus. Oleh karena itu, dilakukan simulasi terhadap jalur berenang 

robot ikan berdasarkan pergerakan ikan saat di udara. Saat robot ikan bergerak di 

udara, robot ikan bergerak sesuai dengan gerakan berenang ikan carangiiform yang 

dapat berenang melingkar ke kiri atau ke kanan dengan sistem kontrol terhadap 

kesetimbangan badan robot ikan. Setelah pergerakan ikan berhasil dilakukan di udara, 

dibuatlah simulasi jalur berenang robot ikan berdasarkan pergerakan di udara. 
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Frekuensi getar ekor ikan tidak sesuai dengan simulasi yang telah dilakukan, namun 

cukup mewakili sifat trayektori ikan carangiiform dalam berenang. 

 

Kata Kunci : Robot Ikan, Muscle Wire, Polymorph, Pengontrol Mikro AT Mega 

8L, Accelerometer MMA7455.  
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ABSTRACT 

 

 Today there are many robots with intelligent, ability, and movement 

according to living thing, including fish robot. Fish robot is a robot with shape and 

characteristic like a fish, either the overall structure or the motion itself. The quite 

interesting characteristic of underwater robot is its movement ability as fish. The 

supporting important organ of the fish robot to swim is its tail. Experiment toward the 

ability of fish robot to swim has been described in some previously research. Fish 

robot that using servo motor, have fast enough movement and vibration that can be 

detect from another underwater live. Muscle wire have slow movement but does not 

produce the sound dan vibration.  

  With the special quality of muscle wire so that the fish robot movement has 

been made with muscle wire. The robot has been made with three joints at the fish 

robot, to swim forward, turn left or right. The frame has been constructed by using 

polymorph in order to make density of fish robot’s body easier. This fish robot is 

controlled by the ATMega 8L microcontroller. In its movement, fish robot using six 

muscle wire as actuator. This robot is also equipped with one sensor, namely 

accelerometer MMA7455 to sense tilt body. 

 Based on the experiments, muscle wire at the fish robot’s body change its 

length with too small effect for fish robot’s joints to swim although the current has 

been given in the water. Therefore, simulation of fish robot’s swim trajectory has 

been applied based on fish robot’s movement in the air. When fish robot move in the 

air, fish robot move like carangiiform fish swim that have capability to turn left or 

right with balanced control system. The simulation of fish robot’s swim trajectory can 

be applied based on fish robot’s movement in the air. But, frequency of fish robot’s 

tail vibration is not same as fish robot’s simulation. However, the simulation is 

enough for represent the swim trajectory of carangiiform fish’s behavior. 

 

Key words  : Fish Robot, Muscle Wire, Polymorph, Microcontroller 

ATmega8L, Accelerometer MMA7455.  
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