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ABSTRAK

Rancang Bangun Robot Parkir Pesawat Berbasis Line Follower

Menggunakan Lego Mindstorms EV3
_______________________________________________________________________________________________________________|

Muhammad Fikri Hadi(2020 : 55 halaman)

Pembuatan laporan akhir ini bertujuan untuk membuat robot Line follower
menggunakan Lego Mindstorms Ev3. Lego Mindstorms Ev3 ini dapat dibuat sesuai
dengan keinginan user dan dapat dirakit dengan berbagai bentuk sesuai kebutuhan.
Robot ini dapat mengikuti jalur yang telah dibuat dengan menggunakan sensor
warna , motor large sebagai penggerak robot, serta sensor ultrasonic sebagai
pendeteksi pesawat dan motor medium sebagai pengerak pengait untuk mengait
pesawat, dan robot akan melepas pesawat ketika sudah sampai tujuan dan
mendeteksi warna merah. Penulis menyarankan agar kedepannya robot ini

dikembangkan dapat menambahkan sensor agar fungsi robot lebih baik lagi.

Kata Kunci : Lego Mindstorms Ev3, Line Follower, Sensor Ultrasonic,

Sensor Warna, Parkir Pesawat.



ABSTRACT

Design and Build a Line Follower Based Aircraft Parking Robot Using Lego

Minstorms Ev3
|

Muhammad Fikri Hadi(2020 : 55 halaman)

The purpose of this final report is to create a Line Follower Robot using Lego
Mindstorms Ev3. Lego Mindstorms Ev3 can be made according to user desires and
can be assembled in various shapes as needed. The robot can follow a line that has
been made using a color sensor, a large motor as a robotic propulsion, and an
ultrasonic sensor as an aircraft detector and a medium motor as a hook to grab the
plane, and the robot will release the plane. when it reaches its destination and detects
a red color. The author suggests that in the future the robot can be developed and

added sensors so that the robot's function will be better.

Kata Kunci : Lego Mindstorms Ev3, Line Follower, Ultrasonic Sensor,
Colour Sensor, Aircraft Parking.
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