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ABSTRAK

Rancang Bangun Robot Lego Mindstorms Pengangkut Sampah Berbasis

Line Following

Julkaryadi Panduwarta (2020 : 52 halaman)

Pembuatan Laporan Akhir ini bertujuan untuk membuat dan mengembangkan cara
kerja robot Lego Mindstorms EV3. Lego Mindstorms EV3 ini dapat dibuat sesuai
keinginan pengguna dan dapat dirakit dengan berbagai bentuk sesuai kebutuhan.
Robot ini dapat mengangkut kotak sampah yang berbeda ke tempat penampungan
yang sesuai dengan warnanya dengan menggunakan bantuan 2 sensor warna,
pertama di samping untuk mendeteksi warna kotak dan kedua di bawah sebagai
pemandu jalannya robot mengikuti garis yang telah di tentukan. Penulis
menyarankan agar dalam pembuatan alat ini adanya pengembangan lebih lanjut
dalam mekanik maupun program dari robot yg dibuat dengan menambahkan gyro
sensor untuk PID dan touch sensor agar robot tidak menabrak dinding atau benda
ketika sedang berjalan mencari kotak ataupun mengangkut kotak ke tempat

penampungan, sehingga robot dapat menjadi lebih sempurna.

Kata Kunci : Lego Mindstorms EV3, robot, sensor warna, line follower.
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ABSTRACT

Design and build a line following Lego Mindstorms Garbage Hauler Robot

Julkaryadi Panduwarta (2020 : 52 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 transport
different trash boxes to the shelter according to their color by using the help of 2
color sensors, the first on the side to detect the color of the box and the second
below as a guide for the robot's path following a predetermined line. The author
suggests that in making this tool there is a further development in mechanics and
the program of the robot which is made by adding a gyro sensor for PID and touch
sensors so that the robot does not hit walls or objects while looking for boxes or
transport boxes to shelters, so that the robot can become more perfect.

Keyword : Lego Mindstorms EV3, Robot, Colour Sensor, Line Follower.
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