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ABSTRAK 

RANCANG BANGUN ROBOT ARM LEGO MINDSTORMS EV3 

PENYORTIR BARANG MENGGUNAKAN SENSOR WARNA 

   

(Sri Hartini Febrilia, 2020 : 61) 

Pada saat іni semua aspek pendukung kegiatan dituntut dapat 

mempermudah mobilitas manusia khususnya pada proses pemindahan barang 

yang terdapat berbagai macam warna saat pemindahan atau pengelompokan 

barang. Oleh sebab itu dibutuhkan robot untuk membantu dalam proses 

pemindahan/penyortiran barang berdasarkan warna. Komponen-komponen yang 

digunakan yaitu Large motor, Medium motor, dan Sensor Warna dari Lego 

Mindstorms EV3. Cara kerja sitem yaitu saat sensor warna mendeteksi warna 

objek, large motor ke dua bergerak menurun dan medium motor mencapit objek 

yang telah terdeteksi oleh sensor warna, kemudian large motor ke dua bergerak 

naik dan large motor pertama bergerak memutar ketempat posisi objek yang 

hendak ditempatkan berdasarkan warna masing-masing, setelah large motor 

pertama telah berhenti pada tempat penempatan maka medium motor melepaskan 

capitan untuk menempatkan objek pada tempatnya. Selanjutnya large motor 

pertama bergerak memutar kembali kearah posisi awalnya. Dalam waktu beberapa 

detik sensor warna tidak mendeteksi objek berwarna maka robot ini akan berhenti 

bekerja. 

 

Kata Kunci : Penyortir Barang, Arm, Sensor Warna, Lego Mindstorms EV3.
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ABSTRAK 

DESIGN AND BUILD ROBOT ARM LEGO MINDSTORMS EV3 

SORTING GOODS USING A COLOR SENSOR 

  

(Sri Hartini Febrilia, 2020 : 61) 

At this time, all aspects of supporting activities are required to facilitate 

human mobility, especially in the process of moving goods where there are 

various colors when moving or grouping goods. Therefore a robot is needed to 

assist in the process of moving / sorting goods by color. The components used are 

Large motor, Medium motor, and Color Sensor from Lego Mindstorms EV3. The 

way the system works is that when the color sensor detects the color of the object, 

the second large motor moves down and the medium motor grabs the object that 

has been detected by the color sensor, then the second large motor moves up and 

the first large motor rotates to the position of the object to be placed based on 

color respectively, after the first large motor has stopped at the place where it is 

placed, the medium motor releases the clamp to place the object in place. Then the 

first large motor moves around to its initial position. In a few seconds the color 

sensor does not detect the colored object, so the robot will stop working. 

 

Keywords: Item Sorter, Arm, Color Sensor, Lego Mindstorms EV3. 
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