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ABSTRAK 

 

Rancang Bangun Robot Pendeteksi Tempat Parkir Kosong Berdasarkan 

Infrared Menggunakan Robot Lego Mindstroms EV3 

 

 

Anissa Aminoto (2020 :    halaman) 
 
Pembuatan laporan ini bertujuan untuk mengetahui dan mengembangkan cara 

kerja robot Lego Mindstroms EV3. Robot Lego Mindstroms EV3 merupakan 

robot yang dapat dibentuk dan diprogram sesuai keinginan kita. Robot ini dapat 

mendeteksi tempat parkir kosong menggunakan sensor infrared untuk 

mendeteksi mobil dan akan kembali lagi ke tempat asal nya. Penulis 

menyarankan agar dalam pembuatan alat ini adanya pengembangan lebih lanjut 

dalam program robot sebaiknya menambahkan line follower agar robot dapat 

bergerak dengan mengikuti garis sehingga pergerakkan robot akan menjadi 

lebih baik, serta menambahkan kamera pada robot agar dapat dilihat melalui 

monitor pergerakan robot tersebut dari jarak jauh. 
 
Kata Kunci : Lego Mindstroms EV3, line follower, infrared, track. 
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ABSTRACT 

 

Design Of An Empty Parking Spot Detection Robot Using Lego Mindstroms 

EV3 Robot  

 

Anissa Aminoto (2020 :   pages) 

The  purpose of this report is to find out and develop how the Lego Mindstroms 

EV3 Robot works. The Lego Mindstroms EV3 Robot is a robot that can be shaped 

and programmed according to our wishes. This robot can detect an empty parking 

lot using infrared sensors to detect the car and it will return to its place of origin. 

The author suggests that in making this tool a further development in the robot 

program should add a line follower so that the robot can move by following the 

line so that the robot’s movement will be better, as well as adding a camera to the 

robot so that it can be seen through the robot’s movement monitor from a 

distance. 

Keywords : Lego Mindstroms EV3, line follower, infrared, track. 
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Motto : 
 

Memilihlah dengan tanpa penyesalan. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

       

  

         Dipersembahkan Untuk: 

- Orangtua  

- Kakak 

- Keluarga Besar 

- Teman-Teman 
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