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MOTTO 

“Kita semua memiliki terang dan gelap di dalam diri kita. Yang penting adalah 

bagian yang kita pilih untuk bertindak. Itulah kita sebenarnya." 

– Sirius Black  

 

"Jika Anda memiliki ide yang menurut Anda bagus, jangan biarkan orang idiot 

membujuk Anda keluar dari itu."  

-Stan Lee.  

 

"Saya tidak memiliki kesamaan dengan orang malas yang menyalahkan orang lain 

atas kurangnya keberhasilan mereka. Hal-hal besar datang dari kerja keras dan 

ketekunan. Tidak ada alasan." 

-Kobe Bryant 

 

“Semua yang kita upayakan akan membuahkan hasil yang baik, Do’a yang kuat, 

usaha juga yang kuat”. 

-Abel Dwika Putra 

 

            Kupersembahkan kepada : 

 Allah SWT 

 Keluarga Tersayang 

 Sahabat dan Teman Seperjuangan 

 Almamaterku 
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ABSTRAK 

 

Perancangan Robot Line Follower Pemindah Barang Menggunakan Sensor 

Warna Pada Robot Lego Mindstorms 51515 

Abel Dwika Putra (2021 : 51 halaman) 

Pembuatan laporan akhir ini bertujuan untuk membuat dan mengembangkan cara 

kerja robot Lego Mindstorms 51515. Lego Mindstorms 51515 ini dapat dibuat 

sesuai dengan keinginan user dan dapat dirakit dengan berbagai bentuk sesuai 

kebutuhan. Robot line follower ini dapat mengantarkan barang, serta sensor warna 

untuk mendeteksi jalur dan sensor ultrasonic untuk mendeteksi barang. Motor Dc 

navigasi sebagai penggerak capit robot . Motor Dc untuk digunakan untuk 

menggerakan roda kanan dan kiri pada robot. Penulis menyarankan agar dalam 

pembuatan alat ini adanya pengembangan lebih lanjut mengenai barang yang bisa 

dibawa. 

 

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

ultrasonic, motor Dc Navigasi, motor Dc, mengantarkan. 
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ABSTRACT 

 

The Design of a Line Follower Robot Moving Goods Using Color Sensors on 

a Lego Mindstorms Robot 51515 

Abel Dwika Putra (2021 : 51 pages) 

Making this final report aims to create and develop the workings of the Lego 

Mindstorms 51515 robot. Lego Mindstorms 51515 can be made according to the 

user's wishes and can be assembled in various shapes as needed. This line 

follower robot can deliver goods, as well as color sensors to detect and ultrasonic 

sensors to detect goods. Dc motor for navigation as a robotic claw drive. Dc 

motor to be used to move the right and left wheels on the robot. The author 

suggests that in the manufacture of this tool there is further development of goods 

that can be carried. 

 

Keywords : Lego Mindstorms 51515, robot, color sensor, ultrasonic sensor, 

Navigation Dc motor, Dc motor, deliver. 
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