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ABSTRAK 

 

Robot Pencari Jalan Keluar pada Labirin Dengan Menggunakan  

Lego Mindstorms EV3 

 

Ika Sunarsih (2017 : 45 halaman) 

Tujuan Pembuatan robot pencari jalan keluar pada labirin dengan 

menggunakan Lego Mindstorms EV3 adalah agar dapat merancang suatu sistem 

robot yang mampu bergerak secara autonomous(mandiri) dalam menemukan jalan 

keluar pada labirin, dengan menggunakan sensor infrared. 

Robot pencari jalan keluar pada labirin ini menggunakan sensor infrared 

dalam mendeteksi jarak. Robot yang digunakan adalah robot yang arah geraknya 

ditentukan oleh dinding,apabila menemukan jalan buntu  robot akan berbalik arah 

dan terus berjalan mengikuti dinding pada labirin. Hal ini bertujuan untuk agar 

robot dapat terus bergerak kejalan lain yang telah disediakan dan akhirnya robot 

berhasil keluar dari labirin dengan baik. 

 

 

Kata Kunci : Infrared, Wall Follower, Mindstorms. 
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ABSTRACT 

 

A Maze Solving Robot Using The Lego Mindstorms EV3 

 

 

Ika Sunarsih (2017 : 45 pages) 

The purpose of making a maze solving robot using the Lego Mindstorms 

EV3 is in order to design a robotic system capable of moving autonomously in 

finding the way out of the labyrinth, using infrared sensor. 

The seeker robots out on this maze use infrared sensors to detect distances. 

Robot used is a robot whose direction of motion is determined by the wall, if found 

a dead end the robot will reverse direction and continue to follow the wall on the 

labyrinth. It aims to keep the robot moving in another direction that has been 

provided and finally the robot gets out of the labyrinth well. 

 

 

Keywords : Infrared, Wall Follower, Mindstorms. 
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Motto:  

 

Whoever is able to forgive other people’s mistakes, then 

Allah will give him forgiveness in the final day. 

(HR. Ath - Thabrani) 
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