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ABSTRAK 

Rancang Bangun Robot Pengantar Makanan Berbasis Line Follower 

Menggunakan Robot Lego Mindstorms EV3 

 

Sigit Pamungkas (2020 : 52 halaman) 

Tujuan Pembuatan robot pengantar makanan berbasis line follower menggunakan 

robot Lego Mindstorms EV3 adalah agar dapat merancang suatu sistem robot yang 
mampu mengantarkan piring dari dapur ke meja pelanggan yang berwarna sama 
dengan warna piringnya mengikuti suatu lintasan dengan bantuan sensor warna dan 

sensor sentuh. Robot ini menggunakan dua buah sensor warna, satu sensor 
digunakan untuk mendeteksi warna piring sedangkan yang satunya lagi digunakan 

untuk mendeteksi garis lintasan dan sebuah sensor sentuh untuk mengetahui apakah 
ada piring di bagian atas robot. Piring dapat ditaruh dibagian atas robot, lalu sensor 
warna akan mendeteksi warna piring kemudian robot akan mengantarkan piring 

tersebut  ke meja yang berwarna sama dengan warna piring mengikuti garis 
lintasan. Setelah robot sampai ke meja, pelanggan dapat mengambil piring yang 

kemudian akan membuat robot kembali ke dapur.  
 

Kata Kunci : Lego Mindstorms EV3, robot, sensor warna, sensor sentuh, line  

follower. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



vii 
 

ABSTRACT 

The Design Of build a Line Follower-Based Food Delivery Robot Using Lego 

Mindstorms EV3 

 

Sigit Pamungkas (2020 : 52 pages) 

The purpose of making a line follower-based food delivery robot using the Lego 

Mindstorms EV3 robot is to be able to design a robot system that is able to deliver 
dishes from the kitchen to the customer's table that are the same color as the plate 
color following a path with the help of color sensors and touch sensors. This robot 

uses two color sensors, one sensor is used to detect plate color while the other is 
used to detect track lines and a touch sensor to find out if there is a plate on the top 

of the robot. The plate can be placed on the top of the robot, then the color sensor 
will detect the color of the plate then the robot will deliver the plate to a table that 
is the same color as the plate color following the track line. After the robot reaches 

the table, the customer can take the plate which will then make the robot return to 
the kitchen. 

 

Keyword : Lego Mindstorms EV3, Robot, Colour Sensor, Touch Sensor, Line  

Follower. 
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