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Abstrak
 

Dewasa ini perkembangan teknologi di dunia robot edukasi berkembang pesat. Robot-robot edukasi ini

sering digunakan dalam riset penelitian karena kemudahan-kemudahan yang diberikannya dari segi

perangkat keras. Salah satu contoh robot edukasi adalah robot LEGO Mindstorms NXT. Pada penelitian ini

robot LEGO dibangun dalam bentuk robot line follower. Robot ini mampu menelusuri dan mencari jalan

keluar dari labirin dinamis. Dalam menelusuri dan mencari jalan keluar, robot LEGO menggunakan

algoritma Breadth First Search dan Manhattan Distance dalam memutuskan jalan mana yang harus diambil.

Ketika menemui objek halangan, robot LEGO akan mengenali dan menghindari objek halangan tersebut

dengan algoritma Obstacle Detection yang dimilikinya. Hasil implementasi membuktikan bahwa algoritma

penelusuran labirin dinamis ini dapat diimplementasikan pada robot LEGO meskipun terdapat banyak

keterbatasan dalam robot LEGO.

<br><br>

Nowadays, the development of technology in educational robots is rapidly evolving. Educational robots are

often used in research studies because they provide convenience in terms of hardware. One example is the

educational robot LEGO Mindstorms NXT robot. In this research, LEGO robots built in the form of line

follower robot. Robot is able to browse and find a way out of the dynamic labyrinth. In track and find a way

out, LEGO robot uses an algorithm Breadth First Search and Manhattan Distance in deciding which path to

take. When encountering an obstacle object, LEGO robot will recognize and avoid that obstacle objects with

Obstacle Detection algorithm. The results prove that the implementation of a dynamic maze search

algorithm can be implemented on a LEGO robot even though there are many limitations in LEGO robot.

https://lib.ui.ac.id/detail?id=20335573&lokasi=lokal

