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ABSTRAK

Robot saat ini sudah menjadi alat yang kita sepaidgai dalam sehari-hari maupun
robot itu berbentuk atau tidak berbentuk, robotajugembantu meringankan
pekerjaan manusia serta bisa mencapai akurat, depatepat.robot juga tidak
memerlukan istirahat dan juga menggantikan manustak bekerja pekerjaan
yang kotor dan bahaya.Robot juga dapat membantrjpek rumah tangga dalam
membersih dan memasak.Robot adalah sebuah perayagigtdapat melakukan
pekerjaan fisik baik dalam pengawasan dan konterhusia atau menggunakan
program. Saat ini manusia sudah dimanjakan oletralda otomatis disekitar
lingkungannya.Robot memiliki beberapa jenis yatthat bergerak, robot berkaki,
robot tangan, robot tiruan manusia,robot terbaolgotr penyelam, robot jaringan.
Robotsolving mazedalah robomobile yang dapat menulusuri, mengingat jalur-
jalur yang rumit dan menyelesaikan jalur-jalur rurRobot ini diberi tugas untuk
mencari jalan keluar terpendek dalam sebuah jangydisusun menjadi sebuah
maze Robot ini dilengkapi dengan sensor ultrasonik gygamtuk menulusuri
dinding-dinding yang terdapat di jalur yang disusmenjadi maze dengan
menggunakan algoritmeeft hand ruleyang termasuk algoritmevall follower.
Robot ini dibangun berbasis mikrokontroler meretuaro. Robot ini memiliki
dimensi panjang 25cm dan lebar 15cm. Robot akaakukan proses penyimpanan
data jalur, simplifikasi data jalur dan menyelesailalur-jalur runit berdasarkan
data yang sudah di simplifikasi.

Kata Kunci: Robot,SolvingMaze sensor, ultrasonik, mikrokontroler, arduibheft
hand rule.



ABSTRACT

Robot is now a tool that we often use in everydaplmot is shaped or not shaped,
the robot also helps alleviate human work and cahieve accurate, fast and
precisely.robot also does not require rest and atggdace humans to work a job
Dirty and dangerous.Robot can also help househdidres in cleaning and
cooking.Robot is a device that can do physical wamth in the supervision and
control of humans or using the program. Currentntans have been spoiled by
automatic tools around the environment. The robas several types namely,
moving robot, legged robot, hand robot, human itivearobot, flying robot, robot
diver, network robot. Robot solving maze is a neofmbot that can trace, remember
the complicated paths and complete the complicpétlds. This robot is given the
task to find the shortest way out in a path arrahgao a maze. This robot is
equipped with an ultrasonic sensor to trace thelsvabntained in the path
arranged into a maze using left hand rule algorittimt includes wall follower
algorithm. This robot is built based on arduino bdamicrocontroller. This robot
has a dimension of 25cm long and 15cm wide. Thetrefll perform the data
storage process path, simplification data path awenplete complicated paths
based on the data already in the simplification.

Keywords: Robot, Solving Maze, sensor, ultrasamicyocontroller, arduino, Left
hand rule.
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