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ABSTRAK

Kecerdasan buatan atau Al didefinisikan sebagai kecerdasan yang ditunjukkan
oleh suatu entitas buatan. Contoh aplikasi yang menggunakan kecerdasan buatan
adalah sistem permainan komputer (game). Maze adalah jaringan jalan yang rumit
dan berliku-liku. Sgak zaman dahulu, maze telah digunakan dalam berbaga
kepentingan, mulai dari proteksi keamanan hingga hiburan.

Daam Tugas Akhir ini, telah dibuat robot mobil tank pencari jalan keluar dari
maze dengan sensor CMUCAM. Algoritma yang digunakan untuk mencari jalan
keluar dari adalah algoritma Breadth First Search. Hasil tracking color robot mobil
dikirim ke komputer melalui hyper terminal untuk diolah pada komputer menjadi
posisi dari robot mobil pada maze. Sistem yang digunakan pada robot mobil ini
adalah menerima perintah dari komputer yang berupa karakter untuk menggerakkan
motor dc. Pergerakan robot mobil diatur sesuai dengan ukuran dari maze. Jalan keluar
dengan menggunakan algoritma Breadth First Search adalah hasil jalan keluar
terpendek.

Dari hasil percobaan yang dilakukan, diperoleh kesimpulan bahwa realisas
robot pencari jalan keluar dari maze berhasil dirancang. Sensor CMUcam men-
tracking color robot mobil untuk mengetahui posisi dari robot mobil pada suatu maze
yang ada solusi. Dalam percobaan, untuk menemukan jalan keluar terpendek dari
maze dengan program adalah 100%, sedangkan percobaan menjalankan robot mobil
untuk berhasil menuju keluar dari maze adalah 20% karena hasil perputaran tidak
tepat 90° sehingga robot mobil akan menabrak dinding. Selain itu, gerakan robot
mobil masih bertahap (secara grid) berdasarkan hasil tracking color per-grid.

Katakunci: Sensor CMUcam, ATmegal6, Maze, EB500, Algoritma Breadth First
Search.

i UniversitasKristen M aranatha



REALIZATION OF MAZE SOLVER USING ROBOT
WITH CMUCAM SENSOR

Composed by:
Name : Andrian
NRP : 0422147
Electrical Engineering, Maranatha Cristian University,
Jl. Prof.Drg.Suria Sumantri, MPH no.65, Bandung, Indonesia.
email : Andri_Juzt@yahoo.co.id

ABSTRACT

Artificial intelligence or Al is defined an intelligence that is shown by an
artificial entity. The example for artificia intelligence application is computer game
system (game). Maze is a complex and tortuous network. Since a long time ago maze
has been used in many interests such as security protection and entertainment.

In this Final Project, maze exit using CMUCAM sensor tank robot is realized.
Algorithm which is used to find maze exit is Breadth First Search algorithm.
Tracking color result is sent to computer through hyper terminal to be processed to
become the position of mobile robot in maze. This mobile robot receives character
command from computer to actuate dc motor. Mobile robot’s movement is set
accordance with maze size. The exit using Breadth First Search agorithm is the
shortest.

From experiments done, it is concluded that maze exit robot is successfully
realized. CMUcam sensor tracks mobile robot’s color to find out the mobile robot
position in a solved maze. In experiments, for successfully find shortest path in maze
with program the success percentage is 100%, while experiments for mobile robot
successfully finds exit with the success percentage 20% because ther result of rotation
not precisely 90° therefore robot will bump the wall. Moreover, mobile robot
movement still in phase (by grid) due tracking color result in grid.

Keyword: CMUcam sensor, ATmegal6, Maze, EB500, Breadth First Search
Algorithm.
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