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MOTO

“Terkadang pilihan yang benar dapat membawa ke hasil yang salah.”

“Semua yang populer itu salah. Semua yang populer itu membunuh karakter.

Kamu unik, kamu tidak bisa disamaratakan.”

“Accident, chaos always intrudes on life. Because someday, something will go
wrong and it may cost your life or even something worse. And on that day, you
can't think that you are guilty of something you could not control. That's Life.

Enjoy it until the party is over.”



ABSTRAK

RANCANG BANGUN ROBOT LEGO MINDSTORM 51515
PENGHINDAR RINTANGAN MENGGUNAKAN SENSOR ULTRASONIK

Satria Kencana (2022 : xiv + 33 halaman)

Robot Lego Mindstorms merupakan jenis robot yang terdiri dari banyak bagian-
bagian kecil beserta sensor dan kabelnya yang dapat di program sedemikian rupa.
Laporan akhir ini membahas tentang bagaimana merancang robot Lego
Mindstorms 51515 penghindar rintangan menggunakan sensor ultrasonik.
Penggunaan robot yang dibantu dengan kontrol virtual yang berada pada kendali
smartphone pengguna serta dilengkapi dengan sensor ultrasonik, sehingga robot
ini dapat menghindar dari objek yang berada di depannya. Pengaplikasian robot
penghindar ini difungsikan pada kondisi lingkungan dalam ruangan (indoor) yang
terdapat beberapa perabotan ataupun objek. Meskipun robot berjalan pada arah
yang terdapat objek yang menjadi rintangannya, robot ini akan berhenti dan tidak
meneruskan pergerakannya hingga user mengganti arah pergerakan robot melalui
kontrol virtual. Diharapkan dari laporan ini robot Lego Mindstorms 51515 mampu
menghindari rintangan menggunakan sensor ultrasonik.

Kata Kunci : Robot, Lego Mindstroms, Sensor Ultrasonik, Penghindar Rintangan.
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ABSTRACT

DESIGN OF LEGO MINDSTORMS 51515 ROBOT OBSTACLE AVOIDER
USING ULTRASONIC SENSOR

Satria Kencana (2022 : xiv + 33 pages)

Lego Mindstorms 51515 are type of robot that made by small components
including sensor and cable which can be programmed. This report will issue
about how to design Lego Mindstorms 51515 obstacle avoider using ultrasonic
sensor. The utilisation of this avoider robot using virtual controller in smartphone
users combined with ultrasonic sensor will avoid the object in front of this robot.
As for application this robot will functions at indoor environment which includes
furnitures or some objects. Although this robot will proceed to its direction, this
robot will stop and cannot go further until the user change its direction using
virtual controller. This report expected the Lego Mindstorms 51515 robot can
avoid the obstacles using ultrasonic sensor.

Keywords : Robot, Lego Mindstorms, Ultrasonic Sensor, Obstacle Avoider.
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