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Implementation of Maze Mapping Algorithm  

on Robot Wall Follower with RAM-Based Neural Networks 
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Email : corawaa@gmail.com 

 

ABSTRACT 

 
Robot wall followers who navigate through the wall must study the position of the 

surrounding wall so that they can navigate safely without damaging the walls. 

Position distance wall learning will use RAM-based artificial neural network 

methods. There are 3 RAM nodes to store the pattern received from the left 

sensor, right sensor, and front sensor. 8 bits of input pattern received will be 

optimized so that only 4 bits are stored in the RAM node. So the computing 

process is simpler. A discriminator RAM has 3 RAM nodes each RAM node has 

4 bit word (x = 4) with total 12 bit input vector (n = 12), so each discriminator 

RAM can receive 48 binary input patterns.  Robot wall follower can come out of 

the maze using the left hand rule algorithm and robot can come out faster than the 

maze by converting from 8 intersections or dead ends to 4 intersections. 

 

Keywords: RAM based neural network, left hand rule, wall follower. 
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Implementasi Jaringan Saraf Tiruan Berbasis Ram Pada Robot Wall 

Follower Dengan Algoritma Maze Mapping Untuk Menentukan Rute 

Tercepat 
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ABSTRACT 

 
Robot wall follower yang bernavigasi mengikuti dinding harus mempelajari posisi 

dinding disekitarnya agar dapat bernavigasi dengan aman tanpa merusak dinding. 

Pembelajaran jarak posisi dinding akan menggunakan metode jaringan saraf 

tiruan berbasis ram. Terdapat 3 ram node untuk menyimpan pola dari sensor kiri, 

sensor kanan dan sensor depan. 8 bit pola masukan yang diterima akan dioptimasi 

sehingga hanya 4 bit yang tersimpan pada ram node. Sehingga proses komputasi 

lebih sederhana. Suatu ram diskriminator mempunyai 3 ram node yang setiap ram 

node memiliki 4 bit word (x=4) dengan total vektor masukan 12 bit (n=12), 

sehingga setiap ram diskriminator dapat menerima 48 pola masukan biner. Robot 

wall follower dapat keluar dari labirin menggunakan algoritma left hand rule serta 

robot dapat keluar lebih cepat dari labirin dengan mengkonversi dari 8 

persimpangan atau jalan buntu menjadi 4 persimpangan. 

 

Kata Kunci: RAM based neural network, left hand rule, wall follower. 
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BAB I  

PENDAHULUAN 
 

 

1.1. Latar Belakang 

Perkembangan teknologi dibidang robotika semakin maju dan memberikan 

banyak dampak positif. Robotika adalah bidang ilmu yang sedang berkembang 

pesat dan memiliki masa depan besar. Perkembangan dibidang robotika antara 

lain adalah penelitian pesawat tanpa awak, robot jelajah, robot perang maupun 

eksplorasi ruang angkasa yang telah dilakukan[1]. Robot adalah sebuah alat untuk 

melakukan sesuatu mekanisme tugas fisik baik menggunakan pengawasan 

manusia, maupun menggunakan program (kecerdasan buatan) dengan tujuan suatu 

pekerjaan akan lebih efisien[2].  

Awal 80an, teknologi robot mobile sudah mulai menggantikan robot industri 

atau robot manipulator. Robot mobile adalah suatu robot dengan kemampuan 

untuk berpindah secara bebas dengan sendirinya sesuai program yang ditetapkan 

sebelumnya[3]. Robot dalam spesifikasi mobile, akan berkerja lebih baik jika 

diberikan sistem navigasi, hal ini diperlukan untuk menuntun pergerakan  robot. 

Dalam perkembangan teknologi yang semakin canggih, sebuah robot pun semakin 

cerdas dalam hal navigasi dan dapat mengenali keadaan lingkungan disekitarnya 

secara autonomos sesuai program yang diembed pada robot.  

Dalam beberapa penelitian[4][5] dibahas mengenai robot yang mampu 

mengikuti labirin. Tidak hanya mampu untuk menelusuri sebuah labirin, 

melainkan robot juga mampu keluar dari labirin dengan bantuan program pada 

otak robot. Terdapat beberapa metode pencarian jalan keluar untuk persoalan 

labirin, salah satunya adalah algoritma maze mapping. Maze Mapping merupakan 

istilah lain dari path mapping yang menerapkan konsep left/right hand rule atau 

wall follower rule dalam pencarian jalan keluar dari labirin.  

Penelitian ini akan menerapkan algoritma maze mapping pada robot wall 

follower. Robot wall follower yang bernavigasi mengikuti dinding harus 

mempelajari posisi dinding disekitarnya agar dapat bernavigasi dengan aman 

tanpa merusak dinding. Pembelajaran jarak posisi dinding akan menggunakan 

metode jaringan saraf tiruan berbasis RAM.  



    

2 

Berdasarkan latar belakang diatas, penelitian pada tugas akhir ini akan 

dirancang sebuah robot mobile dengan 3 sensor yang bernavigasi mengikuti 

labirin dinding (wall maze) yang dapat menjelajah labirin dan menentukan rute 

tercepat menggunakan metode jaringan saraf tiruan berbasis RAM dan algoritma 

maze mapping.  

 

1.2. Rumusan Masalah 

Permasalahan yang akan dibahas dalam tugas akhir ini adalah bagaimana 

merancang dan mengimplementasikan robot wall follower dengan menggunakan  

metode jaringan saraf tiruan berbasis RAM dan algoritma maze mapping sehingga 

robot dapat menentukan secara mandiri rute tercepat yang harus ditempuh, 

sehingga waktu yang diperlukan dalam perjalanan menjadi lebih singkat. 

 

1.3. Batasan Masalah 

Adapun batasan masalah pada tugas akhir ini adalah: 

1. Robot merupakan robot wall follower yang menggunakan 3 sensor 

ultrasonik sebagai pendeteksi dinding. 

2. Robot mengimplementasikan jaringan saraf tiruan berbasis RAM 

sebagai navigasi dan algoritma left hand rule untuk menentukan 

jaringan tercepat. 

3. Robot melakukan scan labirin terlebih dahulu sebelum menentukan rute 

tercepat. 

4. Keadaan labirin dikondisikan. Halangan yang dibaca oleh sensor adalah 

dinding labirin. 

 

1.4. Tujuan 

Adapun tujuan yang hendak dicapai dalam penelitian ini adalah sebagai 

berikut : 

1. Merancang bangun suatu robot wall follower dengan menggunakan 3 

buah sensor ultrasonik yang memiliki kemampuan menjelajah dan 

mencari jalan keluar dari suatu labirin dinding.  
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2. Mengimplementasikan jaringan saraf tiruan berbasis RAM dan 

algoritma maze mapping pada robot wall follower agar dapat mencari 

jalan keluar dan menentukan rute tercepat. 

 

1.5. Manfaat 

Adapun manfaat yang dapat diambil dari penelitian ini adalah : 

1. Menghasilkan robot wall follower yang dapat mengikuti dinding dan 

bernavigasi dengan baik tanpa merusak dinding. 

2. Menghasilkan robot wall follower yang dapat keluar dari labirin dengan 

rute tercepat sehingga dapat mempersingkat waktu tempuh. 

3. Merupakan salah satu metode alternative dalam menentukan rute 

tercepat. 

 

1.6. Metodologi Penelitian 

Untuk mengarahkan penelitian ini agar tujuan penelitian yang telah 

ditentukan dapat tercapai maka berikut ini merupakan  metode penelitian yang 

akan digunakan : 

1. Tahap Pertama (Studi Pustaka / Literatur) 

Tahap ini dilakukan dengan cara mencari dan membaca literature dan 

referensi tentang “Robot Wall Follower, Jaringan Saraf Tiruan berbasis 

RAM, Algoritma Maze Mapping” dengan berbagai macam metode 

sehingga dapat menunjang penulisan laporan Tugas Akhir. 

2. Tahap Kedua (Inisialisasi Perancangan) 

Tahap kedua ini merupakan inisialisasi perancangan, dimana  

mempersiapkan hal-hal apa saja yang dibutuhkan untuk menunjang 

sistem navigasi pada robot wall follower. 

3. Tahap Ketiga (Perancangan dan Pembuatan Sistem) 

Pada tahap ini dilakukan perancangan dan pembuatan hardware yaitu 

robot wall follower, maupun software untuk sistem navigasi pada robot. 

4. Tahap Keempat (Pengujian dan Validasi Sistem) 

Tahap ini meliputi pengujian sistem yang telah dirancang, seperti 

pengujian sensor jarak, pengujian pergerakan aktuator, pengujian 
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algoritma maze mapping, pengujian metode jaringan saraf tiruan 

berbasis RAM, dan pengujian keseluruhan sistem. 

5. Tahap Kelima (Analisis Sistem) 

Pada tahap ini dilakukan analisis terhadap pengujian pada tahap 

keempat. Hasil dari analisis digunakan untuk mengetahui kekurangan 

pada hasil perancangan dan faktor penyebabnya sehingga dapat 

digunakan untuk pengembangan pada penelitian selanjutnya. 

 

1.7. Sistematika Penulisan 

Adapun sistematika penulisan tugas akhir ini sebagai berikut: 

 BAB I. PENDAHULUAN 

 Pada Bab ini akan dibahas mengenai latar belakang masalah, tujuan dan 

manfaat, perumusan masalah, batasan masalah, metodologi penelitian, 

serta sistematika penulisan. 

 BAB II. Tinjauan Pustaka 

 Bab 2 berisi tentang kerangka teori tentang mikrokontroler, sensor 

ultrasonik, motor DC, driver motor IC L298N, jaringan saraf tiruan 

berbasis RAM dan algoritma maze mapping yang berasal dari sumber-

sumber teori yang relevan dan referensi dari hasil penelitian 

sebelumnya, serta beberapa referensi untuk memecahkan masalah. 

 BAB III. Metodologi 

 Pada Bab 3 ini menjelaskan tentang membuat kerangka kerja, 

menentukan mekanisme perancangan, menentukan mekanisme pola 

lingkungan, perancangan perangkat keras dan perangkat lunak. 

 BAB IV. Hasil dan Analisa 

 Bab 4 ini berisi mengenai hasil pengujian yang telah dilakukan, data-

data yang diambil dari pengujian tersebut akan dianalisa menggunakan 

metode yang diterapkan dalam tugas akhir ini, serta sebagai pembuktian 

dari sistem yang telah dibuat yang kemudian dilakukan pengujian untuk 

mendapatkan keakuratan dan analisa dari penelitian yang dilakukan. 
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 BAB V. Kesimpulan dan Saran 

 Kesimpulan berisi tentang apa yang diperoleh dari penelitian tugas 

akhir yang telah dilakukan dan sebagai jawaban dari setiap tujuan yang 

ingin dicapai. Dan juga saran sebagai sesuatu yang diharapkan agar 

penelitian ini dapat dikembangkan lebih baik lagi. 
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