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INTISARI 

Sistem kontrol merupakan suatu sistem yang digunakan untuk mengendalikan, 

memerintah dan mengatur keadaan dari suatu sistem yang kita inginkan agar 

mempermudah dan mempercepat suatu proses yang diharapkan bisa dihasilkan 

output yang bagus, stabil dan akurat. Metode FLC (Fuzzy Logic Controller) 

banyak diterapkan di bidang industri. Kontroler ini memiliki parameter-parameter 

yang dikembangkan untuk mengatasi konsep nilai yang terdapat diantara 

kebenaran (Truth) dan kesalahan (False). Dengan menggunakan Fuzzy Logic 

kontrolel  nilai yang dihasilkan bukan hanya ya (1) atau tidak (0) tetapi seluruh 

kemungkinan diantara 0 dan 1 dan dalam bentuk aturan-aturan jika-maka (if-Then 

Rules),  Penelitian ini juga melmbuat simulasi pada software matlab, dimana 

dengan cara  membuat variable keanggotaan dengan membuat studi kasus terlebih 

dahulu, Seperti pada penelitian ini mengendalikan quadcopter menggunakan 4 

unit motor dan kecepatan motor sebagai outputnya, dengan penggerakan sudut 

qartesius yaitu picht, roll, Yaw sebagai inputnya, Setelah melakukan 

pengelompokan variable keanggotaan selanjutnya untuk menuntukan rull base 

penulis membuat rull pada jendela software matlab yang dinamakan rull viewer, 

dengan cara melakukan penglogikaan, contoh ketika eror yanga terjadi pada 

quadcopter berkisar 0 - 45 antara variable keanggotaan kiri,  yang di akibatkan 

oleh adanya perbedaan kecepatan putaran dari keempat motor penggerak untuk 

mengatasi permasalahan ini, Berdasarkan configurasi susunan motor  dimana pada 

posisi kiri pada quadcopter terdapat motor 4 dan 3  Maka untuk mengatasi eror 

tersebut di butuhkan penambahan kecepatan untuk penyeimbangkan posisi pada 

quadcopter, logika ini lah yang di gunakan untuk membuat aturan aturan yang 

berlaku pada fuzzy logic, lalu pada pengelompokan keanggotaan diatas yang 

dibuat berbentuk rull base menggunakan matlab dapat kita simpulkan berbentuk 

tabel, Respon pada pengujian sudut Roll, Picht, Yaw dari rull  menghasilkan 

grafik smoot atau berosilasi pada gerak quadcopter . 

Kata Kunci : FLC (Fuzzy Logic Controller), Motor Brushless, aturan If-Then 

Rules, Roll, Picht dan Yaw, Matlab, rull base. 



ABSTARK 

 

The control system is a system used to control, govern and regulate the state of a 

system that we want in order to simplify and speed up a process which should 

produce good, stable and precise output. The FLC (Fuzzy Logic Controller) 

method is widely applied in the industrial sector. This controller has parameters 

that have been developed to overcome the concept of values that exist between 

truth (truth) and error (false). Using the Fuzzy Logic controller, the resulting value 

is not only yes (1) or no (0) but all possibilities between 0 and 1 and in the form of 

if-then rules. This study also simulates the Matlab software. , where by creating a 

membership variable by first doing a case study, as in this study controlling the 

quadcopter using 4 motor units and the output motor speed, with the actuating 

qartesius angle namely picht, roll , yaw in input, After grouping together the 

membership variables following For example, when the error occurs in the 

quadcopter varies from 0 to 45 between the left membership variables, which is 

caused by the difference in speed of rotation of the four drive motors to overcome 

this problem, based on the configuration su. sunan motor where in the left position 

on the quadcopter there are motors 4 and 3 So to overcome this error you have to 

add speed to balance the position on the quadcopter, this logic is used to make the 

rules that apply to fuzzy logic, then the membership grouping above is done in the 

form of a rull base using Matlab, we can conclude that it is in the form of an array, 

the answer to the angle test Roll, Picht, Yaw de la rull produces a smooth or 

swaying graphic on the movement of the quadcopter. 

Keywords: FLC (Fuzzy Logic Controller), Brushless Motor, If-Then Rules, Roll, 

Picht and Yaw, Matlab, rule base 
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