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ABSTRAK 

Dewasa ini perlombaan/kontes robot juga memberikan kasus-kasus yang 

semakin rumit dalam perlombaan, khususnya pada Kontes Robot Pemadam Api 

Indonesia (KRPAI) 2013. Pada kompetisi tersebut robot pemadam api dilombakan 

pada suatu arena yang membentuk maze. Maze adalah suatu jaringan jalan yang 

rumit. Permasalahan yang timbul pada maze adalah cara untuk mendapatkan jalur 

yang dikehendaki ketika maze berbentuk bukan loop, sehingga dibutuhkan 

metode untuk menyelesaikannya. Maze mapping merupakan algoritma yang 

digunakan untuk memecahkan maze, yakni mencari dan memilih jalur dari maze. 

Di dalam algoritma maze mapping ber-opsi-kan untuk berjalan mengikuti dinding 

kiri atau dinding kanan pada proses mencari dan memilih jalur yang dikehendaki. 

Untuk mengatasi permasalahan diatas maka dibuat sebuah robot dengan 

sistem navigasi maze mapping. Sistem navigasi ini dibangun dengan 

menggabungkan inteligent agent yang bertipe simple reflex agent with state 

dengan metoda berjalan wall follower. Sehingga robot mempunyai kemampuan 

untuk memilih berjalan mengikuti dinding kiri atau dinding kanan pada saat 

menelusuri maze. 

Algoritma maze mapping pada robot beroda pemadam api telah berhasil 

direalisasikan. Dari data pengamatan robot dapat menyelesaikan misi dengan 

waktu tempuh rata-rata 49.8 detik. Dari 70 percobaan terhadap 14 jenis 

konfigurasi lapangan robot berhasil menyelesaikan misi dengan  persentase 

keberhasilan sebesar 62.8%. 
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ABSTRACT 

 

Nowadays the cases of competition / robot contest become more 

complicated, especially on Kontes Robot Pemadam Api Indonesia (KRPAI) 2011. 

In the competition fire fighthing robot are competed in an arena which forms 

maze structure. Maze is a complex road network.  The Problems is a way to get 

the desired path when the maze is not in a loop shape, so that it need a method to 

solve it. Maze mapping algorithm is used to solve the maze, it finds and determine 

the path of the maze. In the maze mapping algorithm there’s an option to 

determine the walk method, walk following the right wall or the left wall to search 

and determine the desired path. 

To solve this problem, robot with maze mapping navigation system  

created. The navigation system was constructed by combining simple reflex agent 

with state with wall follower method, so that the robot has the ability to choose to 

walk with right wall follower method or left wall follower method. 

Maze mapping algorithm on a fire fighting wheeled robot has been 

successfully realized. From the data observation robot can complete the missions 

with an average travel time is 49.8 seconds. From the 70 experiments of 14 types 

field configuration, robot successfully completed the mission with the percentage 

of success is 62.8%. 
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