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Perancangan Prototype Robot Sound Tracker Berbasis Mikrokontroler dengan 

Metode Fuzzy Logic (Design Prototype of Robot Sound Tracker Based Microcontroller 

with Fuzzy Logic Method) 

 

Muhammad Rendra Triasmara 

 

Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik, Universitas Jember 

 

ABSTRAK 

Robot sound tracker bekerja berdasarkan dari posisi sumber suara buzzer yang diterima 

dan jarak antara robot dengan sumber suara buzzer. Sensor suara yang digunakan 

sebanyak 4 buah sensor yang diletakkan di depan, di samping kanan, di samping kiri, 

dan di belakang robot. Sensor suara menggunakan IC LM567 dan disetting untuk bisa 

mendeteksi frekuensi suara buzzer yaitu sebesar 3 KHz. Robot sound tracker ini juga 

menggunakan 1 buah sensor jarak ultrasonik yang berfungsi untuk mendeteksi jarak 

antara robot dengan sumber suara buzzer. Robot sound tracker ini bekerja dengan 

menggunakan metode fuzzy logic sebagai kendali cerdasnya. Pada saat pertama kali 

bekerja, robot akan mencari dan menentukan dimana letak sumber suara menggunakan 

sensor suara yang telah dipasang pada robot. Setelah berhasil menentukan kemana 

posisi sumber suara, maka robot akan berputar sesuai posisi sumber suara yang 

diterima. Setelah itu, maka robot akan bergerak maju mendekati sumber suara dan 

memperkirakan jarak antara robot dan sumber suara buzzer dimana nantinya robot akan 

berhenti di depan sumber suara buzzer menggunakan sensor jarak ultrasonik. Tegangan 

keluaran yang dihasilkan sensor suara ketika tidak mendeteksi suara buzzer sebesar 2,7 

volt. Pada sensor jarak ultrasonik mempunyai error rata-rata sebesar 1,88% dengan 

nilai error terbesar 5% dan nilai error terkecil 0,15%. 

Kata kunci : sensor suara, IC LM567, sensor jarak ultrasonik,  metode fuzzy logic 
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with Fuzzy Logic Method) 

 

Muhammad Rendra Triasmara 
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ABSTRACT 

Robot sound tracker works based on the position of the buzzer sound source that has 

received and distance between the robot with buzzer sound source. Sound sensor which 

is used are 4 sensors and it placed in front, on the right, on the left, and behind the 

robot. Sound sensor used IC LM567 and can be set to detect the frequency 3 KHz. The 

robot also uses one ultrasonic distance sensor is used to detect the distance between 

the robot with sound source. Robot sound tracker works by fuzzy logic method as 

intelligent control. The first time in working, the robot will search for and determine 

where the location of the sound source. After that, the robot will rotate according to 

position of sound source received. Then the robot will move forward approaching the 

sound source and estimate the distance between the robot and the buzzer sound source 

where the robot will stop in front of the buzzer sound source using ultrasonik distance 

sensor. Output voltage from the sound sensor when it does not detect the buzzer sound 

is about 2.7 volts. The ultrasonic distance sensor has an average error 1.88% with the 

largest error value is 5% and the smallest error value is 0.15%. 

Key words : sound sensor, IC LM567, ultrasonic distance sensor, fuzzy logic method  
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RINGKASAN 

 

Perancangan Prototype Robot Sound Tracker Berbasis Mikrokontroler dengan 

Metode Fuzzy Logic; Muhammad Rendra Triasmara, 071910201015; 2013 : 62 

halaman; Jurusan Teknik Elektro Fakultas Teknik Universitas Jember. 

 

Salah satu pengembangan dalam dunia robotika dan kendali cerdas adalah robot 

sound tracker. Prinsip kerja robot ini adalah mendeteksi keberadaan suara buzzer. 

Dasar dari prinsip kerja robot ini banyak diterapkan pada robot sound activation, robot 

rescue, robot pelayan, dan masih banyak yang lainnya. 

Pada robot sound tracker yang telah dibuat, menggunakan empat buah sensor 

suara yang diletakkan di depan, di samping kanan, di samping kiri, dan di belakang 

robot. Sensor suara menggunakan IC LM567 untuk filter frekuensi suara buzzer 

sebesar 3 KHz. IC LM567 adalah tone decoder multifungsi yang didesain untuk 

menghasilkan saklar transistor pada ground ketika sinyal input hadir dengan pita 

frekuensi yang diloloskan (passband). Robot sound tracker juga menggunakan sensor 

jarak ultrasonik yang diletakkan didepan tepatnya dibawah sensor suara bagian depan. 

Sensor jarak ultrasonik ini berfungsi mengukur jarak antara robot dengan buzzer. 

Prinsip kerja robot sound tracker adalah ketika sumber suara buzzer aktif, maka 

robot mencari lokasi atau posisi sumber suara. Kalau sudah ditemukan lokasi atau 

posisinya maka robot memberikan respon dengan cara bergerak mendekati ke lokasi 

sumber suara buzzer. Dan pada jarak yang telah ditentukan robot akan berhenti tepat 

di depan sumber suara buzzer. 
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