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ABSTRAK
Sekarang ini, teknologi berkembang dengan pesat. Robot merupakan salah 

satu dari perkembangan teknologi yang ada. Pada dasarnya, robot dikelompokkan 
menjadi empat model, yaitu : robot manual, robot terprogram, robot pintar dan 
robot cerdas. Masing-masing robot memiliki  ciri  khas. Robot terprogram dapat 
mengerjakan  sesuatu  berulang-ulang  atau  dengan  kata  lain  dapat  mengerjakan 
pekerjaan yang sama,  namun robot dengan model ini  tidak dapat berubah cara 
kerjanya  karena  ada  perubahan  lingkungan.  Robot  pintar  memiliki  ciri  khas 
seperti robot terprogram namun robot dengan tipe seperti ini memiliki sensor yang 
berguna  untuk  membaca  keadaan  sekitarnya.  Sedangkan  robot  cerdas  dapat 
beradaptasi dan “dapat belajar”.

Dalam Tugas Akhir ini, telah dibuat robot pintar yang dapat mencari jalan 
dalam maze. Robot terbuat dari rangka mobil-mobilan yang dimodifikasi dengan 
diberi tambahan akrilik sebagai dudukan enam buah sensor jarak infra merah, dan 
juga  menggunakan  pengontrol  mikro  ATmega  16.  Robot  ini  menggunakan 
metode  runut-balik untuk menyelesaikan  maze yang telah dibuat.  Robot mobil 
bergerak  dengan  differential  drive.  Robot  akan  melakukan  runut  balik/ 
backtracking pada saat robot menemukan jalan buntu.

Dari hasil percobaan yang telah dilakukan, diperoleh kesimpulan bahwa 
robot mobil dapat dikendalikan menggunakan pengontrol mikro ATMega16 untuk 
melakukan  manuver  belok dan   menggunakan  sensor  jarak  infra  merah  untuk 
mendeteksi jalan yang terdapat pada maze. Algoritma yang digunakan telah dapat 
mencari jalan keluar dengan metode runut-balik. Robot tidak bekerja dengan baik 
ketika  berada  pada  simpang  empat. Secara  keseluruhan  percobaan,  tingkat 
keberhasilan mencapai 60 % dari tiap pola maze yang diujikan.

Kata Kunci :  Sensor Jarak Infra Merah, Pengontrol Mikro ATmega 16, Metode 
Runut-Balik, differential drive, maze.
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ABSTRACT
Nowadays technology is developing rapidly. Robot is one of technology 

developments.  Basically  robot  is  divided  to  four  models:  manual  robot, 
programmed  robot,  smart  robot  and  intelligent  robot.  Each  robot  has  their 
characteristic. Programmed robot can do tasks iteratively or in other words robot 
can do the same task but this type of robot cannot change its work when there is 
an environment change. As intelligent robot can adapt and learn.

In this Final Project, a smart robot that can find a path in the maze. The 
robot was made from a modified framework car. It has been created using acrylic 
material to hold six infrared proximity sensors, and also use the Atmega micro 
controller 16. This robot using backtracking method to solve the maze. Robot car 
moving with differential drive. Robot will be doing backtracking when it found a 
deadlock path. 

The experiments result show that the robot can be controlled using the 
microcontroller to maneuver and find the path to solve the maze. The algorithm 
used has been able to find a solution by the method of backtracking. Robots do 
not  work  well  when  the  maze  has  four  intersection  path.  On  the  whole 
experiment, the success rate reaches 60% of each maze pattern tested.

Keyword: Infrared  Range  Sensor,  Microcontroller  Atmega  16,   Backtracking 
method, Differential Drive, Maze.
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