
ABSTRAK 

 

 Perkembangan teknologi yang semakin pesat, membuat semakin sedikitnya suatu 

industri yang memakai operator dalam menjalankan suatu proses produksi. Pada saat ini, 

kontrol otomatis lebih banyak dipakai sebagai pengganti kontrol manual. Salah satu 

contohnya dengan menggunakan robot (khususnya lengan robot). Permasalahan yang 

sering timbul adalah cara membangun suatu pengontrol agar lengan robot dapat mencapai 

set point. Oleh karena itu, pada tugas akhir ini dibuat simulasi suatu pengontrol ANFIS 

dalam mengimplementasikan pengontrol lengan robot dua sendi.  

 Pengontrol ANFIS (Adaptive Neuro Fuzzy Inference System) dipilih karena dapat 

menggabungkan antara kemampuan manusia dengan kontrol komputer. ANFIS juga tidak 

membutuhkan perhitungan matematika yang rumit dalam mengimplementasikan suatu 

sistem kendali non linear. 

 Realisasi suatu pengontrol ANFIS dibutuhkan sejumlah pasangan data latih. Data 

latih yang digunakan diambil secara manual pada model lengan robot dua sendi 

berukuran panjang lengan pangkal =  30 cm dan lengan ujung = 20 cm. ANFIS akan 

melakukan penalaan pada pasangan data latih tersebut sehingga akan diperoleh pasangan 

input-output pada tiap posisi di antara daerah kerja yang dilatih. Dua algoritma 

pengontrol yang digunakan yaitu pengontrol terpisah dan pengontrol yang berhubungan 

dengan menggunakan Simulink dan Fuzzy Logic Toolbox Matlab. 

 Hasil pengamatan dan pengujian data latih sebanyak 20 trayektori menunjukkan 

bahwa dalam pencapaian set point dari simulasi pengontrol terpisah menunjukkan error 

sebesar 7.009647513 % untuk posisi x dan 1.608558943 % untuk posisi y. Pada simulasi 

pengontrol berhubungan, error sebesar 5.898190654 % untuk posisi x dan 4.019088568 

% untuk posisi y. Rata-rata bentuk trayektori dari hasil pengontrol ANFIS maupun data 

percobaan secara keseluruhan yaitu melengkung menuju ke posisi y. Penggunaan 

pengontrol ANFIS yang terpisah dapat menghasilkan bentuk trayektori, respon θ1 dan θ2 

terhadap waktu lebih baik dibandingkan jika digunakan pengontrol berhubungan.   
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ABSTRACT 
 
 

 The fast progress in technology, has made an industry recruits less workers to be 

the operators for production processing. Nowadays, automatic control machines are 

prefered used to manual one. For example by using robot, especially robot arm. The 

problem which often come is to establish a controller, in order the robot arm can reach 

the set point. It is therefore, in this final project  the simulation of ANFIS controller of 

two joints robot arm is made. 

 An ANFIS controller (Adaptive Neuro Fuzzy Inference System) is selected 

because it can join ability of human being with computer control. ANFIS not requires 

complicated mathematics calculation in implementing a non linear control system. 

 The realization of ANFIS controller required a number of training data. Training 

data is use to be taken manually at two joints robot arm model, in which the length of the 

arm = 30 cm and tip of the arm = 20 cm. ANFIS will be tuning a number of training data, 

so that will be obtained an input-output couple in every position among the trained 

working area. Two controllers algorithm are used, they are the separated controller and 

the related controller using Simulink and Fuzzy Logic Toolbox Matlab. 

 The result of observation and testing training data as many as 20 trajectory 

indicate that in the attainment of set point from the separated controller simulation show 

error 7.009647513 % for the position of x and 1.608558943 % for the position of y. At 

the related controller simulation, error 5.898190654 % for the position of x and            

4.019088568 % for the position of y. The average form of trajectory ANFIS controller 

and the testing data is tortous to go to position y. The usage of separated controller 

ANFIS can produce trajectory form, for time respon θ1 and θ2 is more better than using 

related controller. 
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