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Abstrak 

 

 Tujuan penelitian membuat alat bantu berupa software untuk mempelajari 

kinematika robot mobil dengan menggunakan metode fuzzy logic. Karakteristik robot 

mobil yang digunakan adalah menggunakan robot mobil yang telah ada di Universitas 

Bina Nusantara. Penelitian menggunakan studi kepustakaan dan studi simulasi. 

MATLAB dipilih sebagai lingkungan untuk mengembangkan program simulasi ini. 

Hasil penelitian adalah diperoleh data/informasi yang menggambarkan sifat-sifat 

kinematis dari robot mobil dan membantu proses pembelajaran robotika. 
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