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Take the moment and taste it 

You've got no reason to be afraid 

You're on your own, kid” 

ON YOUR OWN KID – TAYLOR SWIFT 
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Luangkan waktu sejenak dan rasakan 

Kamu tidak punya alasan untuk takut 

Kamu sendirian” 
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Pesatnya perkembangan teknologi menyebabkan banyak orang terbiasa 

menggunakan teknologi “kecerdasan buatan” dalam kehidupan sehari-hari. 

Perkembangan teknologi membuat alat-alat yang sebelumnya digerakkan secara 

manual kini dapat bergerak secara otomatis. Pada penelitian ini dibuat robot kotak 

sampah otomatis dengan nama “G Bot” yang merupakan kotak sampah yang dapat 

mengikuti pemiliknya. Robot ini dibuat untuk mempermudah dan meringankan 

pekerjaan penggunanya dalam melakukan kegiatan menjaga kebersihan ligkungan. 

Sulitnya mencapai tempat sampah membuat pola pikir manusia kurang peduli 

terhadap sampah yang ada di lingkungan sekitarnya. Latar belakang tersebut 

menginspirasi penulis untuk mengembangkan robot kotak sampah otomatis “G 

Bot” yang dapat mengikuti penggunanya dalam melakukan aktivitas untuk menjaga 

kebersihan lingkungan. “G Bot” ini bekerja dengan mengandalkan kamera dengan 

fitur kecerdasan buatan: Object Recognition dan Object Tracking sebagai alat 

pendeteksi dan mikrokontroler Arduino Mega sebagai otak dari robot 'G bot' dan 

terhubung dengan Motor Driver untuk mengontrol pergerakan. dari robot 'G-Bot'. 

 

Kata Kunci         : Robot Huskylens, Artificial Intelligence, G-Bot, Object Tracking, 

Human Follower. 
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The rapid development of technology has caused many people to get used to using 

"artificial intelligence" technology in everyday life. Technological developments 

have made tools that were previously driven manually can now move automatically. 

In this research, an automatic litter box robot with the name "G Bot" was created, 

which is a litter box that can follow its owner. This robot is made to simplify and 

ease the work of its users in carrying out activities to maintain environmental 

cleanliness. The difficulty of reaching a trash can makes the human mindset less 

concerned about the waste in the surrounding environment. This background 

inspired the writer to develop an automatic trash box robot "G Bot" that can follow 

its users in carrying out activities to keep the environment clean. This “G Bot” 

works by relying on a camera with artificial intelligence features: object recognition 

and object tracking as detection devices and Arduino Mega microcontroller as the 

brain of the 'G bot' robot and connected to a motor driver to control movement. of 

the robot 'G-Bot'. 

 

Keywords        :  Robot Huskylens, Artificial Intelligence, G-Bot, Object Tracking, 

Human Follower. 
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