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MOTTO

“Jangan pernah menunggu, waktunya tidak akan pernah tepat. ”



ABSTRAK

Rancang Bangun Robot Penyeleksi dan Penangkut Hasil Panen Tanaman Tomat
Menggunakan Lego Mindstorms 51515
_________________________________________________________________________________________________________________________|

Permadi Wibisono (2022 : xx halaman)

Pembuatan laporan akhir ini bertujuan untuk merancang dan membangun sebuah robot
menggunakan Lego Mindstorms 51515. Lego Mindstorms 51515 ini dapat dibuat dan
dibentuk sesuai dengan keinginan user dan dapat dirakit dengan berbagai bentuk sesuai
kebutuhan. Robot ini dapat menyeleksi dan mengangkut hasil panen tanaman tomat, yang
disimulasikan menggunakan bola mini berwarna sebagai objek dimana menggunakan
gripper yang digerakan oleh 1 buah motor medium untuk mengambil objek, serta sensor
warna untuk mendeteksi warna dari objek dan 2 buah motor medium sebagai penggerak
dari robot penyeleksi dan pengangkut tersebut, untuk mendeteksi objek juga menggunakan
sensor ultrasonic sebagai alat mendeteksi keberadaan dari bola mini berwarna tersebut.
Penulis menyarankan agar dalam pembuatan robot ini adanya pengembangan lebih lanjut
mengenai cara kerja dan penggunaan robot penyeleksi dan pengangkut hasil panen tanaman
tomat tersebut.

Kata Kunci @ Lego Mindstorms 51515, robot, motor medium, sensor ultrasonic,
sensor warna, gripper, tomat.
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ABSTRACT

Design a Tomato Crop Selection and Transporting Robot Using Lego Mindstorms
51515

Permadi Wibisono (2022 : xx pages)

The creation of this final report aims to design and build a robot using Lego Mindstorms
51515. Lego Mindstorms 51515 can be made and shaped according to the user's wishes
and can be assembled in various shapes as needed. This robot can select and transport the
harvest of tomato plants, which is simulated using a colored mini ball as an object which
uses a gripper driven by 1 medium motor to pick up the object, as well as a color sensor to
detect the color of the object and 2 medium motors as the drive of the selection and
transport robot, to detect the object also uses ultrasonic sensors as a means of detecting
the presence of the colored mini ball. The author suggests that in making this robot there
is further development of how the work and use of the robot selecting and transporting the
harvest of tomato plants.

Keywords : Lego Mindstorms 51515, robot, motor medium, ultrasonic censor, color
censor, gripper, tomato.
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