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ABSTRAK

Perancangan LEGO Mindstorm EV3 untuk Robot Pendeteksi Objek

Menggunakan Sensor Inframerah

Adelia Kartini (2020 : 39 halaman)

LEGO Mindstorms EV3 memiliki banyak komponen di dalamnya yang dapat
dirakit sesuai dengan kreasi dan tujuan awal perancangan perakitan robot
tersebut. Termasuk beberapa komponen didalamnya adalah sensor inframerah
dan sensor warna. Dengan kecerdasan Brick sebagai otak dari LEGO
Mindstorms EV3, sensor warna dapat berfungsi untuk membantu robot rakitan
berjalan mengaluri garis track yang sudah dibuat dan sensor inframerah dapat
digunakan untuk mendeteksi suatu objek pada jarak tertentu. LEGO
Mindstorms EV3 yang sudah dikembangkan kali ini sudah dirancang dalam
sistem kerjanya untuk berjalan mengaluri lintasan yang sudah dibuat dan
mendeteksi objek yang ditemukan oleh robot dalam perjalanannya dari titik
mulai hingga ke titik akhir.

Kata Kunci : Lego Mindstroms EV3, line follower, color sensor, infrared sensor, track.
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ABSTRACT

Design Of LEGO Mindstorms EV3 for Object Detector Robot Using Infrared

Sensor

Adelia Kartini (2020 : 39 pages)

LEGO Mindstorms EV3 contains so many components inside that can be
assembled according to creations and the original goal of that robot assembling
design. Including some components inside are infrared sensor and color sensor.
With the Brick’s intelligence as the brain of LEGO Mindstorms EV3, color sensor
can be functionate to help the assembled robot to walk down the track line that
already made and the infrared sensor can be used to detect an object at certain
distance. LEGO Mindstorms EV3 that has already been developed this time was
already in its work system for walking down the track that already created and
detect object that is found by the robot in its trip from the start point to the finish
point.

Keywords : Lego Mindstroms EV3, line follower, color sensor, infrared sensor,
track.
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