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MOTTO 

“The most important thing is to try and inspire people so that they can be great 

at whatever they want to do.” 

- Kobe Bryant 

 

“I have nothing in common with lazy people who blame others for their lack of 

success. Great things come from hard work and perseverance. No excuses.” 

- Kobe Bryant 

“Optimisme merupakan kepercayaan yang menuju pencapaian. Tidak ada yang 

bisa dilakukan tanpa adanya harapan dan keyakinan.” 

- Hellen Keller 

“Belum terlambat untuk menjadi apa pun yang kamu inginkan.” 

- George Elliot 
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ABSTRAK 

Robot Dispenser Jenis Makanan Kucing Dengan Sensor Warna 

Menggunakan Lego Mindstorms 51515 

Adeliya Eka Maharani (2021 : 65 halaman) 

Robot adalah sebuah perangkat mekanik yang mempunyai fungsi gerak analog 

yang dikendalikan secara otomatis yang dapat melakukan tugas menggantikan 

manusia. Di Politeknik Negeri Sriwijaya khususnya pada Jurusan Teknik 

Komputer sudah terdapat beberapa jenis robot yang digunakan sebagai bahan ajar 

praktikum tetapi masih kurang lengkap, salah satu yang belum ada adalah robot 

dispenser jenis makanan kucing. Dispenser merupakan mesin penyaji, atau 

peranti elektronik yang dapat menyimpan dan mengeluarkan minuman atau 

makanan secara otomatis. Namun, dispenser yang  ada di masyarakat sekarang 

masih menggunakan manual. Paper ini bertujuan untuk merakit dispenser 

otomatis menggunakan Lego Mindstorms 51515. Dengan menggunakan sensor 

warna sebagai pendeteksi warna wadah, dan medium motor sebagai penggerak 

untuk membuka pintu dispenser. Berdasarkan hasil dari pengujian, robot 

dispenser  dapat mempermudah pemberian makan pada kucing berdasarkan jenis 

makanan yang dibutuhkan dan meminimalisir pemborosan dalam hal pemberian 

makanan kucing. 

 

Kata Kunci : Lego Mindstorms 51515, robot, sensor warna, medium motor,  

dispenser, kucing 
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ABSTRACT 

 Cat Food Type Dispenser Robot With Color Sensor Using Lego 

Mindstorms 51515 

Adeliya Eka Maharani (2021 : 65 pages) 

Robot is a mechanical device that has an analog movement function that is 

controlled automatically that can perform the task of replacing humans. At the 

Sriwijaya State Polytechnic, especially in the Department of Computer 

Engineering, there are already several types of robots that are used as practicum 

teaching materials but are still incomplete, one of which is not yet available is a 

cat food dispenser robot. Dispenser is a serving machine, or electronic device 

that can store and dispense drinks or food automatically. However, the 

dispensers in society today still use manuals. This paper aims to assemble an 

automatic dispenser using Lego Mindstorms 51515. By using a color sensor as a 

color detector for the container, and a motor medium as a driver to open the 

dispenser door. Based on the results of the test, the robot dispenser can make it 

easier to feed cats based on the type of food needed and minimize waste in terms 

of feeding cats. 

 

Keywords : Lego Mindstorms 51515, robot, color sensor, medium motor, 

dispenser, cat 
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