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ABSTRAK

ROBOT MINDSTROM EV3 UNTUK MELETAKKAN BARANG DI
STORAGE PLACE BERDASARKAN WARNA DAN LINE FOLLOWERS

Freri Dekasari (2020 : 43 halaman)

Pembuatan Laporan Akhir ini bertujuan untuk membuat dan mengembangkan cara
kerja robot Lego Mindstorms EV3. Lego Mindstorms EV3 ini dapat dibuat sesuai
keinginan user dan dapat dirakit dengan berbagai bentuk sesuai kebutuhan. Robot
ini dapat digunakan untuk memindahkan benda berwarna ke storage place
bertingkat dan meletakkannya berdasarkan warna pada benda tersebut. Penulis
menyarankan agar dalam pembuatan alat ini adanya pengembangan lebih lanjut
dalam mekanik maupun program dari robot yang dibuat dengan menambahkan
sensor lainnya seperti sensor fouch, sensor gyro, sensor ultrasonic agar pembacaan

jarak lebih akuran dan kerja robot lebih sempurna.

Kata Kunci : Lego Mindstorms EV3, robot, forklift, sensor warna, sensor
inframerah.



ABSTRACT

MINDSTORM EV3 ROBOT TO PLACE ITEMS ON THE STORAGE PLACE
BASED ON COLOR AND LINE FOLLOWERS

Freri Dekasari (2020 : 43 pages)

The purpose of this Final Report is to create and develop the workings of the Lego
Mindstorms EV3 robot. Lego Mindstorms EV3 can be made according to user
wishes and can be assembled in various shapes as needed. This robot can be used
to move colored objects to a multi-storey storage place and place them based on
the color of the objects. The author suggests that in making this tool there is a
further development in the mechanics and programs of the robot that is made by
adding other sensors such as touch sensors, gyro sensors, ultrasonic sensors so

that the distance reading is more accurate and the robot's work is more perfect.

Keyword : Lego Mindstorms EV3, Robot, forklift, Colour Sensor, Infrared
Sensor.
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