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ABSTRAK 

ARNAN. Lengan Robot Dengan Perintah Suara Menggunakan Metode Mel Frequency 

Cepstral Coefficient (Mfcc) Dan Adaptive Neuro-Fuzzy Inference System (Anfis) 

.(dibimbing oleh Muhammad Basri dan Andi Muhammad Syafar). 

Dalam dunia industri, robot sangat berguna karena dapat menjalankan tugas yang berulang-

ulang dengan efisien dan akurat. penelitian ini bertujuan untuk mengembangkan sistem 

kendali lengan robot berbasis perintah suara menggunakan metode Mel Frequency Cepstral 

Coefficient (MFCC) dan Adaptive Neuro-Fuzzy Inference System (ANFIS). Sistem 

dirancang untuk mengenali perintah suara dalam waktu nyata, sehingga memungkinkan 

lengan robot bergerak sesuai dengan instruksi pengguna. Penelitian ini menggunakan 

metode eksperimen dengan melakukan pengujian terhadap fungsi rangkaian alat untuk 

mengevaluasi kesesuaiannya dengan spesifikasi dan ekspektasi yang telah ditetapkan. 

Eksperimen dilakukan melalui empat skenario pengujian, yaitu pengujian suara langsung 

dengan model ANFIS enam kata, pengujian database dengan model ANFIS enam kata, 

pengujian suara langsung dengan model ANFIS dua kata, dan pengujian database dengan 

model ANFIS dua kata.Hasil pengujian menunjukkan bahwa akurasi rata-rata sistem 

bervariasi secara signifikan di setiap skenario. Pengujian suara langsung dengan model 

enam kata menghasilkan rata-rata akurasi sebesar 58,33%, sedangkan pengujian database 

dengan model enam kata mencapai 70,83%. Pada pengujian suara langsung dengan model 

dua kata, akurasi rata-rata tercatat sebesar 83,33%, dan pengujian database model dua kata 

dengan suara database menghasilkan akurasi rata-rata tertinggi, yaitu 98,33%.  

kata kunci : Robot, Kendali Suara, MFCC, ANFIS, Lengan Robot. 
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ABSTRAC 

ARNAN. Robot Arm with Voice Commands Using Mel Frequency Cepstral Coefficient 

(Mfcc) Method and Adaptive Neuro-Fuzzy Inference System (Anfis).(supervised by 

Muhammad Basri and Andi Muhammad Syafar). 

In the industrial world, robots are very useful because they can carry out repetitive tasks 

efficiently and accurately. This research aims to develop a voice command-based robot arm 

control system using the Mel Frequency Cepstral Coefficient (MFCC) and Adaptive 

Neuro-Fuzzy Inference System (ANFIS) methods. The system is designed to recognize 

voice commands in real time, thus allowing the robot arm to move according to user 

instructions. This research utilizes the experimental method by testing the function of the 

tool suite to evaluate its conformity with predetermined specifications and expectations. 

Experiments were conducted through four test scenarios, namely direct voice testing with 

a six-word ANFIS model, database testing with a six-word ANFIS model, direct voice 

testing with a two-word ANFIS model, and database testing with a two-word ANFIS 

model.The test results showed that the average accuracy of the system varied significantly 

in each scenario. Direct voice testing with the six-word model resulted in an average 

accuracy of 58.33%, while database testing with the six-word model reached 70.83%. In 

the direct voice test with the two-word model, the average accuracy was recorded at 

83.33%, and the database test of the two-word model with the database voice resulted in 

the highest average accuracy of 98.33%. 

Keywords: Robot, Voice Control, MFCC, ANFIS, Robot Arm. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


