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ABSTRAK 

 

IMPLEMENTASI MOBILE ROBOT MAZE SOLVER PENCARI 

TITIK TUJUAN PADA JALUR YANG TIDAK TERPETAKAN 

 

Karya tulis ilmiah berupa TUGAS AKHIR, 13 September 2020 

 

Muhammad Aris, dibimbing oleh Amperawan, S.T., M. T. dan Selamat Muslimin, 

S.T., M.Kom. 

 

Implementasi Mobile Robot Maze Solver Pencari Titik Tujuan Pada Jalur Yang 

Tidak Terpetakan 

 

xiv + 68 Halaman, 8 Tabel, 41 Gambar, 7 Lampiran 

 

Teknologi robot berkembang secara pesat serta banyak membantu manusia dalam 

berbagai aspek kehidupan. Robot biasa digunakan sebagai penjinak bom, 

membantu pemadam kebakaran mencari korban, dan lain sebagainya. Salah satunya 

adalah mobile robot maze solver yang digunakan dalam pencarian jalur menuju 

tujuan yang diinginkan pada lingkungan labirin. Metode yang digunakan adalah 

simple maze. Perancangan robot terdiri dari tiga bagian, yaitu sensor sharp gp dan 

sensor kompas sebagai input, mikrokontroler ATMega328P sebagai pengolah, dan 

output yang terdiri dari motor dc. Sensor kompas memiliki ketelitian sebesar 98.8% 

dan nilai error sebesar 0,2%, pwm motor dengan nilai set 30 memiliki error 0%, 

dan pwm dengan nilai set 40 memiliki error sebesar 1,75%. Pada salah satu posisi 

sudut start menuju finish, robot mampu menempuh rata-rata waktu selama 0,45 

detik untuk menyelesaikan tugas. 

 

Kata Kunci: Mobile Robot Maze Solver, Sharp gp, Kompas, Metode Simple Maze. 
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ABSTRACT 

 

THE IMPLEMENTATION OF MAZE SOLVER 

MOBILE ROBOT IN FINDING DESTINATION POINT 

BASED ON THE UNCHARTED PATH 
 

Scientific Paper in form of Final Project, 13th of sept, 2020 

Muhammad Aris; supervised by Amperawan, S.T., M.T. and Selamat Muslimin, 

S.T., M.Kom  

 

The Implementation of Maze Solver Mobile Robot in Finding Destination Point 

Based on the Uncharted Path 

 

xiv + 68 pages, 8 tables, 41 pictures, 7 Attachments 

 

Robot technology is developing rapidly and helps people in various aspects of life. 

Robots are commonly used as bomb disposal, helping firefighters find victims, and 

so on. One of them is a mobile robot maze solver which is used in finding a path to 

the desired destination in a maze environment. The method used is a simple maze. 

The robot design consists of three parts, namely the sharp gp sensor and compass 

sensor as input, the ATMega328P microcontroller as a processor, and the output 

consisting of a dc motor. The compass sensor has an accuracy of 98.8% and an error 

value of 0.2%, the PWM motor with a set value of 30 has an error of 0%, and the 

PWM with a set value of 40 has an error of 1.75%. In one of the corner positions 

from the start to the finish, the robot can take an average time of 0.45 seconds to 

complete the task. 

 

Keywords: Maze Solver Mobile Robot, Sharp gp, Compass, Simple Maze Method 
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