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MOTTO

“Allah tidak membebani seseorang melainkan sesuai dengan kesanggupannya”

(QS. Al-B agarah: 286)

“Kunci kesuksesan adalah usaha, ridho Allah dan ridho kedua orang tua.”

(Pipin Devilia)

“The best sword that you have is a limitless patience”

(Pipin Devilia)

“There is no limit of struggling”

(Pipin Devilia)
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ABSTRAK
RANCANG BANGUN ROBOT LEGO MINDSTORMS EV3 PENCARI JALAN
KELUAR PADA LABIRIN MENGGUNAKAN KAKI LABA-LABA

(Pipin Devilia, 2017 : 40 Halaman)

Laporan ini berjudul “Rancang Bangun Robot Lego Mindstorms EV3 Pencari Jalan
Keluar Pada Labirin Menggunakan Kaki Laba-Laba”. Tujuan Pembuatanan Robot Lego
Mindstroms EV3 Pencari Jalan Keluar Pada Labirin Menggunakan Kaki Lab-Laba adalah
agar dapat merancang suatu system robot yang mampu bergerak secara autonomous(mandiri)
dalam menenmukan jalan keluar pada labirin dengan menggunakan sensor touch dan sensor

infrared.

robot pencari jalan keluar pada labirin ini menggunakan sensor touch untuk
mendeteksi benda yang disentuhnya dan mengatur jarak untuk berhenti, mundur, dan
berbelok ke kiri maupun kanan. Sensor infrared dalam mendeteksi jarak. Robot yang
digunakan adalah robot yang arah geraknya ditentukan oleh dinding, apabila menemukan
jalan buntu robot akan berbalik arah dan terus berjalan mengikuti dinding pada labirin. Hal
ini bertujuan agar robot dapat terus bergerak ke jalan lain yang telah disediakan dan akhirnya

robot berhasil keluar dari labirin dengan baik.

Kata Kunci : Touch, Infrared, Wall Follower, Mindstorms.



ABSTRACT

DESIGN OF ROBOT LEGO MINDSTORMS EV3 ROAD FINDER ON LABIRIN

USING PROFIT FOOTS

(Pipin Devilia, 2017 : 39 Page)

This report is entitled "Designing the Lego Mindstorms EV3 Escape Robot Maze
Finder Using Spider Legs". The purpose of making a robot Lego Mindstroms EV3 to find a
way out of a maze using spider legs is to be able to design a robot system that is able to move
autonomously (independently) in finding a way out of the maze using touch sensors and
infrared sensors.

The solution-finding robot in this maze uses touch sensors to detect objects it
touches and adjusts the distance to stop, reverse, and turn left or right. Infrared sensor to
detect distance. The robot used is a robot whose direction of motion is determined by the
wall, if it finds a dead end the robot will reverse direction and continue to follow the wall in
the maze. This is so that the robot can continue to move to other paths that have been

provided and finally the robot managed to get out of the maze well

Keywords : Touch, Infrared, Wall Follower, Mindstorms
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