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ABSTRAK

Perkembangan robotika saat ini berkembang semakin pesat dengan
banyaknya pengaplikasian robot pada Dberbagai bidang. Banyaknya
perlombaan/kontes robot yang memberikan kasus-kasus yang semakin rumit
dalam perlombaannya merupakan salah satu bidang dalam perkembangan
robotika saat ini. Khususnya pada Kontes Robot Pemadam Api Indonesia
(KRPAI) 2016 yang memperlombakan robot-robot pemadam api pada suatu arena
yang berbentuk maze.

Untuk memecahkan permasalahan yang ada pada maze KRPAI 2016,
maka dibuat sebuah robot beroda pemadam api dengan algoritma maze solving.
Robot yang dibuat dirancang dengan menggunakan sensor api, sensor jarak
ultrasonik, sensor warna, dan sensor kamera. Algoritma maze solving pada robot
dirancang menggunakan metode wall follower yang ditambahkan bantuan sistem
cerdas dengan tipe agent goal based agent. Robot akan diberikan informasi
mengenai maze berupa titik checkpoint. Titik checkpoint tersebut harus bersifat
unik dan ditentukan berdasarkan semua kemungkinan yang ada pada arena.
Sehingga robot dapat memilih satu tindakan untuk mencapai tujuan yang sudah
ditentukan.

Algoritma maze solving pada robot beroda pemadam api telah berhasil
direalisasikan. Dari data pengujian yang dilakukan pada level 2 KRPAI 2016,
robot dapat mencapai tujuannya (goal) sebesar 93.75% dari 48 percobaan
terhadap 16 jenis konfigurasi lapangan. Dari data pengujian yang dilakukan pada
level 3 KRPAI 2016, robot dapat mencapai tujuannya (goal) sebesar 50% dari 30
percobaan terhadap 10 jenis konfigurasi lapangan.
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ABSTRACT

The development ofroboticsis currently growing rapidly with a
number of robot deploymenton many aspec seen. Majority of the
robots contest that gave cases which was more and more complicated on every the
contest was held. The given case on the contest was one of the aspecsin the
development  of robotics at  nowadays.  Particularly = in Indonesia, fire
fighting robot contest (KRPAI) 2016 which competed many fire fighting
robots on maze shaped arena.

To solve the existing problems at the maze on the KRPAI 2016, a fire
fighting robot was created to having a maze solving algorithm. The robot designed
using fire sensor, ultrasonic distance sensor, color sensor and sensor camera.
Maze solving algorithm on the robot was designed using wall follower method
added intelligent system type-goal based agent. Robot will give the information
about the maze via checkpoint. The checkpoint must be uniquely and its
determined by all the possibilities that exist in the arena. Hence, the robot could
choose one action to achieve a goal that is already determined.

Maze solving algorithms on fire fighting robot has been
successfully realized. From the experiment at level 2 KRPAI 2016, robots could
reach the goal with the percentage 93.75% of 48 trial against 16 different field
configurations. From the experiment at level 3 KRPAI 2016 robots could reach
the goal with the percentage 50% of 30 trial against 10 different types
of field configurations.
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