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ABSTRAK 

DESAIN ROBOT KIT UNTUK EDUKASI KECERDASAN BUATAN 

(2022 : xv + 57 Halaman, 53 Gambar, 9 Tabel, 20 Lampiran) 

 

 

VIVI OCTHAVIANA 

061840341677 

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO  

PROGRAM STUDI SARJANA TERAPAN TEKNIK ELEKTRO  

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA 

Penggunaan sistem kecerdasan buatan di dalam proses pembelajaran, juga 

dipercaya dapat meningkatkan kemampuan siswa dalam melakukan proses 

pembelajaran disekolah. Dalam dunia robotika, kecerdasan buatan telah banyak 

menghasilkan berbagai macam robot dengan kemampuan yang sangat baik seperti 

mengenali suara, sentuhan, menghindari halangan, mengenali pola atau jalur yang 

dilaluinya. Pada penelitian ini mendesain robot kit (3 robot) yang terdiri dari, Robot 

Ball Tracking, Line Follower, dan Robot Sel Surya. Robot ball tracking merupakan 

proses pengenalan objek menurut warna, serta dapat mengikuti pergerakannya (ball 

tracking) secara real-time. Peneliti akan melakukan tracking terhadap objek bola 

dengan warna biru. Robot Line Follower dikendalikan dengan menggunakan 

pemrograman IF dan THEN. Penggunaan Jaringan Syaraf Tiruan (JST) menjadikan 

pengontrolan robot line follower yang berjalan mengikuti garis berbentuk lingkaran 

dengan sensor garis (infra merah). Robot Sel Surya merupakan robot edukasi 

dengan pemanfaatan cahaya matahari yang berbasis sel surya menggunakan sensor 

sel surya. Robot Sel Surya akan bergerak saat terkena sinar matahari, ketika tidak 

terkena sinar matahari robot tidak akan bergerak/berjalan. Penulis membuat 

perancangan desain robot kecerdasan buatan sebagai edukasi untuk siswa agar 

dapat meningkatkan pengetahuan siswa dan diharapkan pula mampu paham tentang 

minat pembelajaran robot disekolah. 

Kata Kunci: Pelacakan Bola, Raspberry Pi, Pengikut Baris, Sel Surya, Kecerdasan 

Buatan.
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ABSTRACT 

DESIGN ROBOT KIT FOR ARTIFICIAL INTELLIGENCE EDUCATION 

(2022 : xv + 57 Pages, 53 pictures, 9 Tables, 20 Attachments)  

 

 

VIVI OCTHAVIANA 

061840341677 

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO  

PROGRAM STUDI SARJANA TERAPAN TEKNIK ELEKTRO  

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA 

The use of artificial intelligence systems in the learning process is also believed to 

improve students' abilities in carrying out the learning process at school. In the 

world of robotics, artificial intelligence has produced many kinds of robots with 

excellent abilities such as recognizing sound, touch, avoiding obstacles, 

recognizing patterns or paths in their path. In this research, design a robot kit (3 

robots) consisting of, Ball Tracking Robot, Line Follower Robot, and Solar Cell 

Robot. Robot ball tracking is the process of recognizing objects according to shape 

and color, and can follow their movements (ball tracking) in real-time. Researchers 

will track the circular ball object with blue color. Line Follower Robot is controlled 

by using IF and THEN programming. The use of an Artificial Neural Network 

(ANN) makes the control of a line follower robot that follows a circular line with a 

line sensor (infrared). The Solar Cell Robot is an educational robot using solar 

cell-based sunlight using a solar cell sensor. The Solar Cell Robot will move when 

exposed to sunlight, when it is not exposed to sunlight the robot will not move/walk. 

The author makes an artificial intelligence robot design design as an education for 

students in order to increase student knowledge and is also expected to be able to 

understand the interest in learning robots at school. 

Keywords: Ball Tracking, Raspberry Pi, Line Follower, Solar Cell, Artificial 

Intelegent.
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