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ABSTRAK

Rancang Bangun Robot Stempel dan Sortir Berkas Otomatis Berdasarkan
Warna Menggunakan Lego Mindstroms 51515

Fajrul Saparsah (2021 : 64 halaman)

Robot Stempel dan Sortir Berkas Otomatis Berdasarkan Warna Menggunakan Lego
Mindstroms 51515, merupakan alat yang berguna untuk mempermudah dalam
melakukan pengecapan dan penyortian berkas secara otomatis berupa robot. Cara
kerja robot ini pun cukup sederhana yaitu, pertama roller akan memisahkan kertas
yang menumpuk menjadi satu. Kemudian arm tinggal melakukan proses
pengecapan, setelah kertas dicap maka sensor warna yang terletak pada robot akan
melakukan pembacaan. Setelah berhasil melakukan pembacaan warna cap pada
kertas, jika kertas berhasil dicap maka conveyor secara otomatis akan menggeser
kertas ke sebelah kanan. Sebaliknya jika kertas gagal dicap maka robot (conveyor)
secara otomatis akan menggeser kertas ke sebelah kiri. Robot ini menggunakan satu
buah sensor warna, dan lima buah motor medium.

Kata Kunci : Lego Mindstorms 51515, robot, stempel, sortir, sensor warna,
motor medium.
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ABSTRACT

Designing Automatic Stamp and File Sorting Robot Based on Color Using
Lego Mindstroms 51515

Fajrul Saparsah (2021 : 64 pages)

Automatic Stamp and File Sorting Robot Based on Color Using Lego Mindstroms
51515, is a useful tool to make it easier to do automatic stamping and sorting of
files in the shape of robots. The way this robot works is quite simple. First, the roller
will separate the stacked paper into one. Then the arm just does the stamping
process, after the paper is stamped, the colour sensor located on the robot will take
a reading. After successfully reading the colour of the stamp on the paper, if the
paper is successfully stamped, the conveyor will automatically shift the paper to the
right. Conversely, if the paper fails to be stamped, the conveyor will automatically
shift the paper to the left. This robot uses one colour sensor, and five medium motor.

Keyword : Lego Mindstorms 51515, robot, stamping, sorting, colour sensor,
medium motor.
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