IMPLEMENTASI MAZE SOLVING PADA AUTONOMOUS HEXAPOD ROBOT
BERBASIS STM32F4

Nama : Choirul Umam
NIM : 150431100002
Program Studi : Teknik Elektro
Dosen Pembimbing Mitahul Ulum, ST., MT.
Haryanto, ST., MT.
ABSTRAK

Perkembangan robot selalu diiringi dengan perkembangan kecerdasan buatan di era
digital sekarang semakin maju sehingga robot diwajibkan mampu mempelajari sendiri setiap
situasi dan kondisi di sekitarnya, robot yang diterapkan adalah Autonomous hexapod robot,
perancangan robot dimulai dengan perancangan mekanik yaitu chasis sebagai badan robot dan
digerakkan oleh motor servo yang menggunakan controller stm32f4 dan menggunakan bantuan
sensor IR Proximity GP2Y0A41SKOF untuk bernavigasi serta sensor photodiode sebagai
pendeteksi titik start dan finish. Untuk mewujudkan suatu sistem yang berjalan secara otomatis
pada perangkat robot, maka dibutuhkan suatu sistem kendali otomatis dengan bantuan sensor ir
sharp dan algoritma untuk membangun kecerdasan pada robot. Algoritma yang di gunakan pada
penelitian ini yaitu Algoritma maze solving. Dilakukan beberapa tahap percobaan dengan skema
lintasan yang bervariasi untuk menguji tingkat efisiensi dari algoritma maze solving yang
diterapkan pada robot. Metode ini menggunakan sensor jarak sebagai acuan pengambilan data
dari setiap lintasan dan robot juga harus bisa merekam data lintasan atau lorong yang pernah
dilewati yang terdapat percabangan yang nantinya akan menghasilkan jalan pintas dari titik
finish ke titik start. Setelah dilakukan percobaan dapat disimpulkan tingkat efiseinsi penerapan

algoritma maze solving pada autonomous hexapod robot mencapai 69%.

Kata Kunci: maze solving, controller stm32f4, dan autonomous hexapod robot
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ABSTRACT
Development of robots is always accompanied by the development of artificial intelligence in the
digital era, now more advanced so that robots are required to be able to learn for themselves
every situation and condition around it, the robot that is applied is Autonomous hexapod robot,
robot design begins with mechanical design that is the chassis as a robot body and driven by a
servo motor that uses a stm32f4 controller and uses the help of the IR Proximity
GP2Y0A41SKOF sensor to navigate and the photodiode sensor as a detection point for start and
finish. To realize a system that runs automatically on a robot , an automatic control system is
needed with the help of ir sharp sensors and algorithms to build intelligence on the robot. The
algorithm used in this study is the maze solving algorithm. A number of stages of experiments
were carried out with various track schemes to test the level of efficiency of the maze solving
algorithm applied to the robot. This method uses a proximity sensor as a reference for taking
data from each track and the robot must also be able to record the data of the track or
passageway that has been crossed which has a branching which will produce a shortcut from the
finish point to the starting point. After the experiment, it can be concluded that the level of
efficiency of the application of the maze solving algorithm on autonomous hexapod robots

reaches 69%.
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