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1.1 Latar Belakang Penelitian

Pada zaman ini manusia telah dimanjakan oleh tegnrt#konologi yang
canggih terkadang manusia masuk ke sebuah labémg yumit susah untuk
mencari jalan keluar maupun terjebak di dalam iabiersebut, maka dengan
kemajuan teknologi robot yang canggih dapat menbam@anusia untuk
mendapatkan jalan keluar. Alasan manusia untuk moaregy robot untuk sebuah
labirin yang rumit karena keterbatasan kemampuamusia untuk mengingat rute
yang sudah dilewati. Dengan kecanggihan teknolofotr ini dapat membantu
manusia untuk keluar dari labirin tersebut. Tanpa &ecanggihan robot ini
manusia tidak akan semudah itu untuk keluar ddsuae labirin yang rumit.
Terkadang pekerjaan manusia perlu mengeksplonagiaieyang berbahaya atau
tempat yang tidak dapat di akses manusia sehinggasia memiliki keterbatasan
dalam eksplorasi tempat tersebut untuk menutuprkatasan itu, maka robot yang
menggantikan manusia untuk menjalanin tugas ekagiltempat tersebut.

Robot adalah perangkat yang bisa melakukan tugagadepengawasan dan
kontrol oleh manusia maupun dengan program yanghsuidefinisikan untuk
bekerja secara otomatis, kategori robot banyakhssdau adalah robanobile
Robotmobile adalah kategori robot yang mampu bergerak di lingln tertentu

dan menjalankan tugas dengan beberapa tingkaitfikties (Tjindrawan, 2015).



Sebagian besar robotobile harus bergerak dan menemukan jalan mereka
salah satunya adalah rolvell follower. Robotwall followerjuga tergolong dalam
salah satu robot paling populer yakaze Solving Robaddtau bisa disebut juga
Micro Mouse RobotRobot ini adalah robot kecil yang bisa memecaHhk&hirin
dari posisi awal yang diketahui ke area targetiabUntuk bisa menemukan titik
target dalam sebuah labirin dibutuhkan algoritmtukimenyelesaikannyd.eft
hand rulemerupakan salah satu algoritma yang dapat memykdeslabirin dengan
konsep memprioritaskan pencariannya kearah kia jikemiliki persimpangan
belok kiri, jika tidak ada belok kiri, robot akaedmlan lurus, jika belok kiri dan
lurus tidak ada maka akan belok kanan, jika ketiigeasimpang tertutup maka akan
berputar 180 derajat (Bakar & Saman, 2013).

Canggihnya kemampuan robot saat ini dapat kita asdkén untuk
melakukan berbagai hal berkat adanya pengontrokm gengendalian dari
mikrokontroler. Salah satu mikrokontroler yang ly@aa terkenal dalam kalangan
mahasiswa maupun pada pemula adalah mikrokontBadard Arduino. Board
Arduino adalah perangkat elektronik yang memilikkiokontroler yang fleksibel
danopen sourceBoard Arduino ini jJuga memiliki pernagkat lunak sendyang
bernama Arduino IDE yang digunakan untuk mengimplatasi koding-koding ke
dalam Board Arduinonya, perangkat lunak dan perangkat kerasmyalah
digunakan dengan alasan tersebut membuat Arduimmpular di kalangan yang
tertarik pada mikrokontroler yang praktis dan mudaAhdrianto & Darmawan,

2016).



Dengan robosolving wall mazemanusia tidak perlu menyulitkan sendiri
untuk mencari jalan keluar. Dengan kemampuannyaotrmi akan menjelajahi
labirin dengan tanpa mengenal lelah dan akan dalaat keluar sebuah labirin.
Robot solving mazeni banyak bidang yang menggunakannya sepertistniciu
astronomi, pertambangan, dan geologi. Tentu s@jat rersebut sudah dilakukan
peningkatan bentuk dan fungsi oleh kalangan pergjéar dapat dipergunakan di

masing - masing bidang tersebut.

1.2 Identifikasi Masalah

Berdasarkan latar belakang yang telah disusungjiataka dapat ditarik
permasalahan yang timbul:
1.  Sulitnya manusia untuk mencari jalan keluar dalabuah labirin yang rumit.
2. Keterbatasan kemampuan manusia untuk mengingat yaitg sudah
dijalankan sehingga tidak dapat jalan keluar.

3. Keterbatasan tempat yang mampu di eksplorasi ofetusia.

1.3 Pembatasan Masalah

Sehubungan dengan keterbatasan yang dimiliki odetuls, baik dari segi
waktu, pemikiran, serta biaya, maka penelitiamibatasi. Untuk itu, penelitian ini
dibatasi dan hanya tertuju pada:

1. Pengendalian robosolving mazedengan menggunakan mikrokontroller

Arduino Uno berdasarkan kerja sensor ultrasonik.



2. Perangkat lunak pengendalian menggunakan Arduirt® 18.5 dan sensor
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ultrasonic HC-SRO04.

Perumusan Masalah

Bagaimana cara perancangan dan pembuatan sebuath $bing Wall
Mazemenggunakan Arduino Uno sebagai sistem kontrol?

Bagaimana pengaruh jalur terhadap kecepatan dapdtah dalam mencari
jalan keluar labirin?

Bagaimana robot yang dirancang tersebut bermatgfidstdap manusia?

Tujuan Penelitian

Tujuan dalam penelitian ini adalah sebagai berikut:

Untuk mengetahui cara perancangan mekanik danrigl@@mbuatan robot
tersebut yang menggunakan mikrokontroler Arduinc Webagai sistem
kontrol.

Untuk mengetahui pengaruh jalur yang ada terhaddpudan akurasi dalam
mencatri jalan keluar sebuah labirin.

Untuk mengetahui bahwa robot yang dirancang damahlvantu manusia

sesuai fungsi robot tersebut.



1.6 Manfaat/Kegunaan

1.6.1 Aspek Teoritis (keilmuan)

Manfaat teoritis dari Perancangan ini adalah saitdaeyikut:

1. Bagi perancangan
Perancangan Produk ini penulis harap dapat menameriknanfaat
pemahaman yang lebih dalam mengenai R8bbdting Wall Maze

2. Bagi perancangan selanjutnya
Perancangan Produk ini penulis harapkan bisa @gadiebagai referensi dan
bahan rujukan untuk orang yang akan melakukan pebgegan Produk
selanjutnya.

3. Bagi akademis
Perancangan Produk ini penulis mengharapkan merapseyetahuan dan
wawasan bagi yang berminat dalam bidang yang samaehelitian terapan

pada Teknik Informatika.

1.6.2 Aspek Praktis (guna laksana)

Manfaat Praktis dari Perancangan ini adalah seélbagut:
1. Bagi Universitas Putera Batam
Perancangan produk ini penulis mengharap dapatadiengferensi Proposal

atau Skripsi bagi mahasiswa Universitas PuterarBgtng akan datang.



