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ABSTRAK 

Pengawal selalu digunakan untuk meningkatkan prestasi sistem kawalan. Kerja-kerja 

yang menggunakan pengawal menjadi perhatian para penyelidik kerana pengawal dapat 

diaplikasikan untuk menyelesaikan banyak masalah industri yang melibatkan kepantasan 

dan kedudukan. Pengawal logic kabur (FLC) terkenal kerana ia digunakan secara meluas 

dalam aplikasi industri. Walaubagaimanapun, struktur FLC masih kurang dari segi 

ketepatan dan tindak balas masa. Oleh itu, penyelidikan ini membincangkan tentang 

sistem FLC yang akan dioptimumkan oleh algoritma sonar kelawar adaptif (MABSA) 

untuk mengawal kedudukan motor servo DC. MABSA akan dioptimumkan dengan 

rangkaian input dalam sistem FLC yang akan direka. Tujuan kajian ini adalah untuk 

mencapai ketepatan sambil meminimumkan tindak balas masa motor servo DC. Ini 

dilakukan dengan mereka bentuk FLC menggunakan perisian Matlab. Setelah FLC 

direkabentuk sepenuhnya, gambarajah blok Simulink untuk motor servo DC dan FLC 

akan dibina untuk menganalisis prestasi pengawal. Julat fungsi untuk input dan output 

akan dioptimumkan oleh MABSA untuk mendapatkan nilai kedudukan terbaik. Prestasi 

FLC yang dibangunkan dengan MABSA yang dioptimumkan disahkan melalui ujian 

simulasi dan ketahanan dengan sistem yang tidak menggunakan FLC dan juga sistem 

tanpa MABSA. Hasil kajian mendapati bahawa FLC yang dicadangkan dengan 

pengoptimuman algoritma MABSA mampu menghasilkan peningkatan 3.8% 

sehubungan dengan waktu kenaikan dibandingkan dengan skema kawalan lain yang 

dinilai. Semasa membandingkan dengan algoritma PSO, FLC yang dicadangkan yang 

dioptimumkan oleh MABSA menunjukkan peningkatan sebanyak 12.5% pada waktu 

kenaikan dan 10% dalam masa penyelesaian. Kesimpulannya, hasilnya mengesahkan 

prestasi yang lebih baik dari segi waktu kenaikan dan waktu penyelesaian FLC yang 

dicadangkan yang telah dioptimumkan oleh MABSA. 
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ABSTRACT 

Controllers are mostly used to improve the control system performance. The works 

related to controllers attract researchers since the controller can be applied to solve many 

industrial problems involving speed and position. Fuzzy logic controller (FLC) gains 

popularity since it is widely used in industrial application. However, the FLC structure is 

still lacking in terms of the accuracy and time response. Although there are optimization 

technique used to obtain both accuracy and time response, it is still lacking. Therefore, 

this research presents works on the FLC system which is the fuzzy inference system that 

will be optimized by the modified adaptive bats sonar algorithm (MABSA) for the DC 

servo motor position control. The MABSA will be optimized with the range of the 

membership input in the FLC. The research aims are to achieve accuracy while 

minimizing the time response of the DC servo motor. This is done by designing the FLC 

using the Matlab toolbox. After the FLC is designed completely, the Simulink block 

diagram for the DC servo motor and FLC are built to see the performance of the 

controller. The range of the membership function for inputs and outputs will be optimized 

by the MABSA to get the best positional values. The performance of the developed FLC 

with the optimized MABSA is verified through the simulation and robustness tests with 

the system that did not use the FLC and also the system without MABSA. It was 

demonstrated from the study that the proposed FLC with optimization of MABSA 

algorithm was able to yield an improvement of 3.8% with respect to the rise time in 

comparison to other control schemes evaluated. When compared with PSO algorithm, 

proposed FLC optimized by MABSA showed improvement by 12.5% in rise time and 

10% in settling time. PSO-FLC also give 0.6% steady state error compared to the 

MABSA-FLC. In conclusion, the results validate the better performance in terms of rise 

time and settling time of the developed FLC that has been optimized by the MABSA. 
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