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ABSTRAK 

Rancang Bangun Robot Dispenser Secara Otomatis Menggunakan Lego 

Mindstorms EV3 

 

Alal Yusa Muhammad (2020 : 50 Halaman) 

Air merupakan kebutuhan paling penting setiap manusia. Dimana hampir 90% 

tubuh manusia disusun oleh air. Untuk mempermudah manusia dalam mengambil 

air minum dibuatlah dispenser otomatis. Dengan menggunakan Lego Mindstorms 

EV3, sensor sentuh dan sensor ultrasonik. Sensor sentuh berfungsi untuk 

mendeteksi ada atau tidak air didalam galon. Sedangkan sensor ultrasonik berfungsi 

untuk mendeteksi jarak antara gelas dengan keran dispenser yang apabila jarak 

gelas ≤ 7 cm didepan sensor ultrasonik, robot akan menekan dispenser untuk 

mengeluarkan air. Persentase hasil akhir yang didapat pada masing-masing 

pengujian robot ini adalah 70%,70% dan 100%. 

Kata kunci : Lego Mindstorms EV3, dispenser, sensor sentuh, sensor ultrasonik 
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ABSTRACT 

The Design And Build an Automatic DispenserRobot Using Lego 

Mindstorms EV3 

 

Alal Yusa Muhammad (2020 : 50 Pages) 

Water is the most important need of every human being. Where nearly 90% of the 

human body is composed of water. To make it easier for humans to take drinking 

water, an automatic dispenser was made. By using Lego Mindstorms EV3, touch 

sensors and ultrasonic sensors. The touch sensor is used to detect whether or not 

water is in the gallon. While the ultrasonic sensor function to detect the distance 

between the glass and the dispenser tap, if the glass distance is ≤ 7 cm in front of 

the ultrasonic sensor, the robot will press the dispenser to release water. The 

percentage of the final results obtained in each of these robot test is 70%, 70% 

and 100%. 

Keywords : Lego Mindstorms EV3, dispenser, touch sensors, ultrasonic sensors 
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