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ABSTRAK

Autonomous robot merupakan robot yang dapat melakukan pekerjaan
tertentu secara mandiri tanpa bantuan manusia. Autonomous navigation merupakan
salah satu kemampuan yang dimiliki oleh autonomous robot untuk bergerak dari
suatu titik ke titik lain. Autonomous navigation pada suatu lingkungan yang belum
diketahui mengharuskan robot untuk menjelajahi dan memetakan lingkungan
tersebut serta mencari jalur untuk mencapai titik tertentu.

Robot maze solving yang dibuat pada penelitian ini merupakan mobile robot
yang bergerak menggunakan roda dengan tipe differential steering. Robot ini dapat
menjelajahi suatu lingkungan maze yang memiliki ukuran 5x5 sel, memetakan
posisi dinding maze yang belum diketahui sebelumnya, dan mencari jalur terpendek
dari suatu titik awal menuju titik tujuan secara mandiri. Algoritma yang digunakan
robot ini untuk mencari jalur terpendek yaitu algoritma flood fill. Penambahan
algoritma wall follower diperlukan untuk melakukan koreksi posisi robot terhadap
dinding samping maze, sehingga robot dapat bergerak lurus.

Robot yang dibuat telah dapat menjelajahi dan memetakan posisi dinding
maze serta menemukan jalur terpendek menuju titik tujuan dengan tingkat
keberhasilan sebesar 70%.

Kata kunci: autonomous robot, autonomous navigation, maze solving, mobile
robot, differential steering, flood fill, wall follower.
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ABSTRACT

An autonomous robot is a robot that can perform a particular job
independently without human assistance. Autonomous navigation is one of the
capabilities of an autonomous robot to move from one point to another.
Autonomous navigation in an unknown environment requires the robot to explore
the environment, map the environment, and looking for a path to reach a certain
point.

Maze solving robot in this paper is a type of mobile robot that has
differential steering wheel system. This robot can explore a maze environment
which has a size of 5x5 cells, mapping the position of the maze walls, and find the
shortest path from a starting point to the destination point independently. This robot
used flood fill algorithm to find the shortest path. The addition of wall follower
algorithm is necessary to correct the position of the robot against the side wall
maze, so that the robot can move straight.

The robot was able to explore the maze, map the position of the walls, and
find the shortest path to the destination point with a success rate of 70%.

Keywords: autonomous robot, autonomous navigation, maze solving, mobile robot,
differential steering, flood fill, wall follower-.
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