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ABSTRAK

Rancang Bangun Robot Pendeteksi Ruang Kosong
Berdasarkan Infrared Menggunakan Robot Lego Mindstroms
EV3

Muhammad Febryano Nugraha (2017 : 41 halaman)

Pembuatan laporan ini bertujuan untuk mengetahui dan mengembangkan cara
kerja robot Lego Mindstroms EV3. Robot Lego Mindstroms Ev3 merupakan robot
yang dapat dibentuk dan diprogram sesuai keinginan kita termasuk dalam bidang
pelayanan. Robot ini dapat mengantarkan pelanggan atau tamu ke ruangan yang
kosong menggunakan sensor infrared untuk mendeteksi orang dan akan kembali
lagi ke tempat asal apabila telah selesai mengantarkan pelanggan atau tamu
tersebut dengan membaca garis pada track menggunakan sensor warna. Penulis
menyarankan agar dalam pembuatan alat ini adanya pengembangan lebih lanjut
dalam program robot sebaiknya menambahkan line follower agar robot dapat
bergerak dengan mengikuti garis sehingga pergerakkan robot akan menjadi lebih
baik, serta menambahkan kamera pada robot agar dapat dilihat melalui monitor
pergerakan robot tersebut dari jarak jauh.

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



ABSTRACT

The Design Of Infrared Based Space Detection Robot Using Lego
Mindstroms EV3 Robot

Muhammad Febryano Nugraha (2017 : 41 pages)

The making of this report aims to know and develop the workings of Lego
Mindstroms EV3 robot. Lego Mindstroms Ev3 robot is a robot that can be formed
and programmed according to our wishes included in the field of service. This
robot can deliver customers or guests to an empty room using infrared sensors to
detect people and will return to the place of origin when it has finished delivering
customers or guests by reading the lines on the track using a color sensor. The
author suggests that in the making of this tool the further development in the robot
program should add line follower so that the robot can move by following the line
so that the movement of the robot will be better, and add the camera on the robot

to be viewed through the monitor movement of the robot from a distance.

Keywords : Lego Mindstroms EV3, line follower, infrared, track.
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Motto :

Berjalan dengan penuh keiklasan

Istigomah dalam mengahadapi cobaan

Jadilah seperti karang di lautan yang kuat dihantam ombak dan
Kerjakanlah hal yang bermanfaat untuk diri sendiri dan orang lain,
karena hidup hanya sekali Ingat hanya pada Allah apapun di
manapun kita berada kepada Dia-lah tempat meminta dan

memohon----

Kupersembahkan Kepada :

o Bapak ibuku yang kuhormati dan tercinta
o Semua teman-teman seperjuangan

e  Almamate
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