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ABSTRAK 

 

 

 

 

Robot pada saat ini merupakan alat yang tidak dapat dipungkiri dari kehidupan kita 

saat ini. Dimana mulai dari hal kecil hingga hal besar dikerjakan oleh robot. Robot 

memiliki banyak keuntungan dimana dapat bekerja tanpa istirahat, kecepatan dan 

ketepatan dalam mengerjakan tugas, hingga pekerjaan yang membahayakan dapat 

dikerjakan oleh robot. Saat ini hampir tidak ada orang yang tidak mengenal robot, 

namun pengertian robot tidaklah dipahami secara sama oleh setiap orang. Sebagian 

membayangkan robot adalah suatu mesin tiruan manusia (humanoid), meski 

demikian humanoid bukanlah satu-satunya jenis robot. Robot memiliki berbagai 

jenis bentuk dan fungsi mulai dari yang dikenal banyak yaitu humanoid, robot 

manipulator, robot Jaringan, robot mobile, dan banyak lagi. Salah satu bentuk robot 

mobile yaitu robot solving maze. Robot solving maze dibuat sebagai salah satu 

penelitian bentuk robot dalam ukuran kecil. Robot ini diberi tugas untuk mencari 

jalan keluar dengan waktu tersingkat dalam sebuah jalur yang dirancang berbentuk 

maze. Robot ini dilengkapi dengan sensor infrared agar dapat mendeteksi jalur 

maze berupa garis menggunakan kecerdasan buatan algoritma maze mapping yaitu 

sebuah metode pencarian data pada solving maze. Robot dibuat menggunakan 

mikrokontroler berbasis Arduino. Robot memiliki dimensi panjang 23,0 cm, lebar 

16,0 cm, dan tinggi 10 cm. Robot bekerja dengan melakukan proses mapping untuk 

pemecahan permasalahan maze. 

  

Kata kunci: robot, solving maze, sensor, infrared, mikrokontroler, Arduino, 

maze mapping 
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ABSTRACT 

 

 

 

 

Robot at this time is a tool that can not be denied from our life today. Where 

everything from small things to big things done by Robot. Robot has many 

advantages which can work without rest, speed and accuracy in doing the task, until 

the work that endanger can be done by Robot. Today almost no one knows no robots, 

but the notion of robots is not shared by everyone. Some imagine a robot is a human 

imitation machine (humanoid), yet humanoid is not the only type of robot. Robots 

have different types of shapes and functions ranging from the so-called humanoid, 

robot manipulator, robot network, mobile robot, and more. One form of robot 

mobile is robots solving maze. Robot solving maze is made as one of the research 

forms of robots in small size. This robot is given the task to find the way out with 

the shortest time in a path designed maze-shaped. This robot is equipped with 

infrared sensor in order to detect line maze line using artificial intelligence maze 

mapping algorithm is a method of searching data on solving maze. Robot is made 

using Arduino-based microcontroller. Robot has a dimension of 23,0 cm long, 16,0 

cm wide, and 10,0 cm high. Robot works by doing the process of mapping for 

solving problems maze. 

Keywords: robot, solving maze, sensor, infrared, microcontroller, Arduino, maze 

mapping 
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