BABV
KESIMPULAN DAN SARAN

A. Kesimpulan

Robot Pintar Inspeksi (RoKSi) berbasis Internet of Thing (I0T) dan Convolutional
Neural Network (CNN) sebagai penunjang pemeliharaan preventif saluran air di
bandara telah berhasil dirancang dan diuji. RoKSi berhasil dikembangkan sebagai
sistem inspeksi berbasis [oT dan deteksi visual otomatis, dengan integrasi antara
ESP32, kamera, sistem kendali berbasis web, serta algoritma YOLOv11. Seluruh
komponen bekerja stabil dan responsif dalam pengujian selama 90 menit, melebihi
estimasi teoritis 71,4 menit, tanpa crash atau gangguan koneksi. Berdasarkan hasil
validasi dan pengujian akhir, didapat hasil deteksi visual menggunakan YOLOv11
menunjukkan performa tinggi dengan mAP sebesar 92%, precision 91%, dan recall
89%. Sistem mampu mengenali objek seperti genangan air, lumpur, dan kerusakan
saluran dengan akurasi yang tidak dapat dicapai oleh inspeksi visual konvensional.
Dari sisi mobilitas dan kendali, RoKSi mampu menavigasi lintasan sepanjang 100
meter secara stabil dengan kecepatan rata-rata 1 m/s, didukung sistem motor DC
bertorsi tinggi yang memungkinkan manuver tanpa selip. Sistem IoT menunjukkan
rata-rata delay 864 ms, dengan jarak operasional efektif hingga 25 meter.
Perbandingan dengan metode manual menunjukkan keunggulan signifikan,
terutama dalam hal efisiensi waktu, akurasi deteksi, serta keselamatan teknisi.
RoKSi memungkinkan inspeksi dilakukan tanpa harus masuk ke dalam saluran,
mengurangi risiko kecelakaan dan kelelahan kerja. Tidak hanya itu, tingkat
kepuasan pengguna mencapai 94%, menunjukkan bahwa sistem ini dinilai sangat
berguna, efisien, dan aman oleh teknisi lapangan. Penggunaan RoKSi dapat

meningkatkan efektivitas operasional inspeksi fasilitas bandara secara keseluruhan.

B. Saran

Adapun saran yang dapat dilakukan sebagai peningkatan sistem kerja untuk Robot
Pintar Inspeksi (RoKSi) berbasis Internet of Thing (10T) dan Convolutional Neural
Network (CNN) sebagai penunjang pemeliharaan preventif saluran air di bandara

ini adalah sebagai berikut:
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1.

Peningkatan Algoritma Deteksi: Disarankan untuk menambah jumlah
dataset dan melakukan augmentasi agar sistem dapat mengenali lebih
banyak jenis kerusakan seperti retakan mikro dan objek kecil lain.

Optimasi Sistem Navigasi: Penambahan fitur seperti kamera depth dapat
meningkatkan kemampuan RoKSi dalam menghadapi medan kompleks

atau berbelok otomatis.
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LAMPIRAN

Lampiran A RAB RoKSi
Alat

Nama Komponen Gambar | Jumlah | Satuan | Harga Total
Angle Grinder ? 1 Buah | 400000 | 400000

Electric Drill 1 1 Buah 25000 | 25000
Rivet Gun B 1 Buah 110000 | 110000
Welding Machine g 1 Buah | 1100000 | 1100000

Diagonal Cutting Pliers { 1 Buah 80000 | 80000

Combination Pliers ?i\ 1| Buah | 60000 | 60000

Locking Pliers // 1 Buah 50000 | 50000

Screwdriver 1 Buah 35000 | 35000
Lippo Charger 1 Buah 135000 | 135000
Solder 1 Buah 120000 | 120000
Total Harga 2115000
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Bahan

Nama Komponen | Gambar | Jumlah | Satuan Harga Total
Mowrbower | e | 4 | Unit | Rpl00.000 | 400000
Foam Wheels 2 Buah Rp36.000 72000
Caster Wheels 1 Buah Rp35.000 35000

ESP32 2 Unit Rp60.000 120000
Shield ESP32 2 Unit Rp45.000 90000
ESP32 Cam 1 Unit Rp90.000 90000
Shield ESP32 Cam 1 Unit Rp35.000 35000
Driver Motor BTN 4 Unit | Rp65.000 | 260000
7970
Lead-acid battery 2 Unit 131000 262000
S{;{;‘;ﬁ%‘}é‘gﬁff 3 | Meter | Rp7.000 | 21000
Male-Male Jumper 20 | Buah | Rp350 7000
Wire
Female-Female % 20 | Buah | Rp350 7000
Jumper Wire
Thread Tap 1 meter % 10 m Rp100.000 | 1000000
Lampu LED 12 volt @ 2 Buah Rp1.200 2400
Self'?gili?riicrew s | 05 | ke Rp76 19000
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Self-Drilling Screw

2x50mm 0.25 Kg Rp500 15000
Light Steel Frame 2 Batang Rp120.000 | 240000
Tapping Screw PH 45 Buah Rp350 15750

Pop Rivet 4 mm g&\\ 45 | Buah Rp200 | 9000
Box plastik 1000ml E 2 Buah Rp5.000 | 10000
Plywood 3mm A 1 |Lembar| Rp35.000| 35000
teoncio | Mgy | 1| Unit | Rps0.000 | 50000
Li-Po Battery v 1 Buah Rp35.000 | 35000

Push Button %& 2 Buah Rp3.000 | 6000
UBEC /W 1 Unit Rp70.000 | 70000
PVC Angle bar 2 Batang Rp15.000 30000
Pylox Basics 2 Buah Rp35.000 35000
Timah 1 Gulung Rp20.000 20000
Toggle switch on/off _%‘ 2 Buah Rp7.000 14000

Mini PC ‘ 1 Buah | Rp4.000.000 | 4000000

Sensor GPS Neo 6M é 1 Buah Rp80.000 80000
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Mifi axm 1 Unit Rp150.000 150000

Total Harga 7243150

Total Alat dan 9358150
Bahan
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Lampiran B Hasil Checklist Pemeliharaan Drainase Tertutup.

A“Gl‘w‘e.su.’.‘.ﬂff.ﬁe PEATAN SALURAN TERTUTUP

STANDAR OPERASI DAN PROSEDUR Dok. No 1 14.11.03/03/09/2018 RevisiNo  : 00
FASILITAS INFRASTRUKTUR

Tanggal . 18 SEPTEMBER 2018 Page 1 of 1

CHECK LIST
" PERAWATAN SALURAN TERTUTUP
HARI

: bl
TANGGAL H Pl ab;
L= e —— TAVAP TWEPERE]

PERSONIL NO LOKASI FUNGSI KONSTRUKSI KETERANGAN
JABATAN JUMLAH | ORANG 4 YA TIDAK BAIK RUSAK
A T Pokersbon scuran 0vea Yt

Pengavas/ilundor —Tomng__| ||l A
Pekerja Berseragam 4 Orang |~ \Qﬁum’/?(,hnrrlc___ ) ““?‘ dharhe Ja

" +\IMHD‘|
ruunpuh,n

z
(=]

ol

PERALATAN

JENIS JUMLAH | SATUAN |
Mobil Pick Up ) B
Handy Talky
Traffic Cone

z
(=]
|
|

© o~ ;o] ln o
g
2

Sopu Lidi Bortangkal |
Pongkil Serokan
Korung/ Plastik
Garukan
10_|Cangkul

11 |Linggis

12 |Gensat_

13 |Lampu

ALAT PELINDUNG DIFT - — B I
JUMLAH | SATUAN

g__|psq

Pelugas :
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Lampiran C Standar Operasi Pemeliharaan Drainase Tertutup
L]

2.2.2 Teknis Pelaksanaan

2.2.21

Perawatan Gorong-Gorong
a. Perawatan dasar gorong-gorong terdiri dari

pengerukan tanah akibat endapan lumpur dan
pembersihan kotoran/sampah.

’*
AIRSIDE INFRASTRUCTURE & ACCESIBILITY

—

ANG_K_AE.A PURATI

BANDARA

STANDAR OPERASI DAN
PROSEDUR PEMELIHARAAN
FASILITAS INFRASTRUKTUR

PERAWATAN SALURAN TERTUTUP

Dok. No. : 14.11.12/03/09/2018 | Revisi No.: 00

Tanggal : 18 September 2018 Page :50f6

. Endapan lumpur dikeruk, diangkat dan dibuang ke

daerah sekitarnya lalu diratakan. Peralatan yang
digunakan (manual) seperti cangkul, sekop dan
pengki.

. Penggunaan track per dilakukan apabila terjadi

penyumbatan di saluran tertutup.

2.2.2.2 Perawatan Manhole

a. Perawatan dasar manhole terdiri dari pengerukan

tanah akibat endapan lumpur dan pembersihan
kotoran/sampah.

. Endapan lumpur dikeruk, diangkat dan dibuang ke

daerah sekitarnya lalu diratakan. Peralatan yang
digunakan (manual) seperti cangkul, sekop dan
pengki.

. Perawatan konstruksi manhole dengan melakukan

perbaikan terhadap bagian konstruksi yang rusak.
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Lampiran D Checklist Observasi Inspeksi Drainase Tertutup

Lokasi
Tanggal Observasi : M. Kxegvac, 1025
SNovilan Yosno Pendy

Nama Observer

Didampingi Oleh : Teknisi AASFD

Checklist Observasi Inspeksi Drainase Tertutup

: Bandar Udara Sultan Mahmud Badaruddin I Palembang

No Aspek yang Diamati Ya(v) | Tidak (X) | Keterangan/Temuan

1 | Saluran dapat diakses oleh TRK KRR kahotornn,
manusia v Gyeuy WUt di30mKay SAWMNYA

2 | Terdapat endapan lumpur di J Moot Ridenl e
dasar saluran \ntuc

3 | Kondisi saluran gelap / Yordisi dotarn AR Yary
minim pencahayaan e RaYn dan udaa

4 | Tanda-tanda kebocoran atau ot reardodn KWK indikag
genangan air di permukaan v

5 | Saluran bersih dari sampah T Sabomtah Wapn
dan material padat v \upn

6 | Terdapat risiko keselamatan Tk by aga my odx &
bagi teknisi saat inspeksi v Al So\UAR
manual

7 | Saluran menunjukkan tanda S0 et oan AN
penyempitan atau kerusakan N shngo awnr ey wieley
struktur farir A ot g N ok

8 | Saluran sulit diakses olch v QORI ey ¥ruy, S
peralatan besar/manual Kokns

9 | Diperlukan tcknologi bantu DAMNKA NG Tl ohmaks
(robot inspeksi, kamera, Vv ey retenoneky RN AN kN
dsb.)

10 | Pemeliharaan rutin dilakukan Y Kigabue el $ig
scsuai SOP

Catatan Lapangan:

Palembang, \.fewon......... 2025
Disctujui olgh:

ADYTA  Felr\ ANS 4N
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Lampiran E Validasi Lembar Observasi

LEMBAR VALIDASI INSTRUMEN CHECKLIST OBSERVASI

Judul Tugas Akhur:
"Robot Pintar Inspeks: (RoKS1) Berbasis IoT dan CNN Sebagai Penunjang
Pemeliharaan Preventif Drainase Tertutup Bandara"

Nama Instrumen:
Checklist Observas: Inspeksi Dramase Tertutup

Tujuan Validas::

Menila: kelayakan 151, kejelasan bahasa. dan kesesuaian mstrumen dengan fujuan

peneliian.

No Aspek vang Dinslay Pemlaian® (V) Catatan Saran

1  Bahasa yang digunakan jelas dan N7
tepat

2 Setiap item sesuai dengan tujuan A
SOP

3 Checklist nudah dspahanu telaust W/
lapangan

4  Checklist relevan dengan tujuan v
penelitian

5 Checkiist dapat dipaka: untuk V7
observas: nyata

6  Tidak ada item yang J
membingunckan

Kesimpulan Validas::

4 Layak digunakan tanpa revisi

0O Layalk digunakan dengan revist

O Tidak layak digunakan

Identitas Validator:

Nama Validater - VETQ fvauta 1,61
Jabatan ' Keahlian : ®Sun Qukhiai
Instans: : Korsu\tun ?"?xwor
Tanda Tangan z /‘“’

Tanggal 220 Jonwad 2018




Lampiran F Script Wawancara

109

Tanggal 10 September 2024

Waktu Pukul 09.00 - 10.30 WIB

Lokasi Saluran Drainase Tertutup — Bandar
Udara SMB II

Pewawancara Nabilah Hasna Arinda (Peneliti)

Narasumber Barkah Susianto, S.T., Aditya
Febriansyah, S.T., Aditya Darmawan,
A.Md.T., Muhammad Pandu, S.T.,
dan Rahmi Fitritara, S.T. — Tim
AASFD

Nama Pernyataan

Barkah Susianto Ini kita turun satu-satu ya

Aditya Febriansyah Dari sini berarti kita ke kiri ya Pak

Aditya Darmawan Awas Na nanti lu ilang

Nabilah Hasna Arinda Asli bang ini gelap banget kalo ga
pake flashlight

Aditya Febriansyah Nah Na cak inilah kalo di dalem
saluran, selain gelep emang sirkulasi
udaranyo kurang

Nabilah Hasna Arinda Karno di bawah permukaan yo bang

Aditya Febriansyah Iyo bener

Nabilah Hasna Arinda Berarti kalo lagi inspeksi samo
pemeliharaan cak ini, susah di
jalannyo yo bang? Lah gelep, dak ado
udara, samo sempit

Aditya Febriansyah Ditambabh lagi kalo kito masuk...kan
kito dak tau apo yang ado di dalem
saluran ini...apo yang nunggu kito di
depan..kalo uang segepok
lemaknya..kalo anaconda nah sudam
wasalam

Nabilah Hasna Arinda Ai ngerinyo lah nak diterkam ini...laju
nak hati hati nian yo bang kalo lah
turun masuk ke dalem ini

Aditya Febriansyah Makonyo jugo kalo turun lapangan ini

jangan sendirian

Rahmi Fitritara

Nah iya kita kalo turun harus
ditemenin, jadi rame ga
sendiri....nanti ada apa-apa siapa yang
mau nolongin kan

Muhammad Pandu

Serem juga kan kalo gitu




Aditya Darmawan

Nah ini kan titiknya...berarti kalo kita
lanjut lagi ke sana bisa tembus ya ke
sebrang

Nabilah Hasna Arinda

Ga ada robot pintar gitu bang yang
bisa liatin ke sana, jadi kita ga perlu
jalan untuk liat ke sana?

Aditya Darmawan

Kalo sekarang belum ada ya Na...nah
itu bisa si dijadiin pertimbangan buat
TA lu nanti

Muhammad Pandu

Nabh iya Na nanti kalo kamu mau
ngangkat ini, kalo ada butuh data apa
gitu, bisa tanya-tanya ke kita

Aditya Febriansyah

Aman Pak sudah saya foto

Barkah Susianto

Nah ini Na, kalo mau diangkat untuk
TA, sebagai solusi untuk bantu
pekerjaan teknisi kalo mau inspeksi
saluran drainase.siapa tahu kan kamu
ada ide buat apa gitu biar dia bisa
inspeksi otomatis di dalem ini

Nabilah Hasna Arinda

Saya ada ide si Pak...buat robot
inspeksi Pak, jadi si alat bisa
beroperasi sendiri gitu Pak... nanti
pake CNN Pak...kecerdasan buatan
yang mirip otak manusia

Barkah Susianto

Oh boleh gitu... terus kitanya gimana
itu?

Rahmi Fitritara

Pak ini berarti titik sudah di sini ya
Pak

Barkah Susianto

Iya M1, di sini jadinya

Aditya Darmawan

Yaudah kita lanjut keluar ya

Muhammad Pandu

Wah gelep banget ya

Nabilah Hasna Arinda

Izin Pak jadi untuk inovasi tadi boleh
ya Pak diangkat untuk TA...nanti
rencananya saya mau integrasi sama
IoT juga Pak, jadinya terkoneksi sama
website

Barkah Susianto

Kitanya ikut ke dalem atau gimana
Na?

Nabilah Hasna Arinda

Kita di atas permukaan Pak sambil
ngeoperasiin alat, mau kita suruh maju
atau mundur gitu Pak

Muhammad Pandu

Berarti bisa ya kita sambil minum kopi
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Lampiran G Hasil Turnitin

turnitin_TA_nabilah_hasna.docx

by Nabilah Hasna

Submulzsion date: 11-Ju-2005 O72TAM [UTCH0700)
Submlssion ID: 271 3084270

Flie memsie: inl_TA_nabileh_hasna doce (10556]
Wond oount J05ES

Ohsrecter comnk: 130511

turnitin_TA_nabilah_hasna.doox

CRMEMALITY REPORT

15 150 4« A

SIMILARITY INDEX INTERNET SOURCES FUBLICATIONS STUDENT PAPERS

PRIMARY SOURCES
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e 1o
B e T
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Internet Source

rayyanjurnal.com <1 %

Internet Source
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Lampiran H Lembar Bimbingan

POLITEKNIK PENERBANGAN PALEMBANG POLITEKNIK PENERBANGAN PALEMBANG
PROGRAM STUDI TEKNOLOGI REKAYASA BANDAR UDARA PROGRAM STUDI TEKNOLOGI REKAYASA BANDAR UDARA
PROGRAM SARJANA TERAPAN PROGRAM SARJANA TERAPAN

LEMBAR BIMBINGAN TUGAS AKHIR

LEMBAR BIMBINGAN TUGAS AKHIR
TAHUN AKADEMIK 202472025 TAHUN AKADEMIK 2024/2025

Nama Taruna : Nabilah  Wosra Arieda Nama Taruna Noolah Wosea Aeieda
NIT + Sb\yaoo\y NIT £ 5L9N00

Course ER (T Course LT 0L

Judul TA : fobot fr \rsquest (€okst) Qurbags V0T dun Crire Savagol Judul TA

: Rowon Dwtor langoers (RoKSD) Buvasts 10T dan Cirt
Svagi Quroniory Puesivoon frunens Dinase Teong fordam

Dosen Pembimbing : Wokgdi  Sagotsa, €57 M-Te

Rroriory ftvonan  foarsé Do Tanay - fardern
Dosen Pembimbing : \¢. fasks Reralio, 5-T.,0S. Asea.

— Parafl Paraf
No | Tanggal ) Pembimbing No [ Tanggal Uraian Pembimbing
Jirvat, Qevarosbor Vaxumatin Qe Yarsis, Tobk foda oo dan gastean (buatan
1|18 Rbewd 8w Wtovany % U [ox Snd | Met Stap o T A by
o 105 Lok don Sash
Yaris } th’:sm» Yy i tontot dan Lo, Q"M\‘"?"“'\ Quegpeoan - Sism Winus
2| i, taokan e dokomatas X 2 [t dns | 055 Bl pkren Rt oot
> St dan S Vo frenan e, /fg’
Siwin Yorws\  Olot  yostican  dagat Suogo, Yortrol dori utosih ppaah oo horggs
3 K wims|  \wade 3 [ 2% WS G psvan pestison Susa Reyon
o pry ol /;ﬁ
Sos ferorvoton Q\MN'TA & \u‘.,n S< Robw, larggonaon  Yortpran dinedran Yanea,
4] Y hems Quigras S"'Tl"‘ [ PRARLEUY oy eV Vs gog ity %
\“w‘l' fecortvavon  dlosan ygoroan Yos, fussvan fryus ot don e
s | B Ny Yoroporun 5 | o 202 iy daan d“&m \anaar /q'\/
vy Veekan barn e Ndse [T QoMo alat dan ol tom otak

6 [N s | v dan furdan 6 | Vo dmi2ms év.am i Saviwon

3

Yy Taw Wy diquvar Ao dupn Senin, Q\‘W" Prone Bbn W sy
¢l £ /Q TR %
Yarns O[BEXOMENIAIKAN U/ SDANG T.A Yanis, Reon qupan darpn 5 oy
s [ 3w s [ 3w 208 - ‘."'T"\ upa. ion
Vv pan
Catatan: Catatan:
1. Form ini harap dibawa setiap kali 1. Form ini harap dibawa setiap kali
ingan bimbingan
2. Minimum pertemuan pembimbingan 2. Minimum pertemuan pembimbingan
adalah 8 kali adalah § kali
Mengetahui, Mengetahui, Dosen Pembimbing
Ketua Program Studi Ketua Program Studi
Teknologi Rekayasa Bandar Udara

Teknologi Rekayasa Bandar Udara

S.ST. MSi
NIP. 19810306 200212 1 001
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Lampiran I Dokumentasi Pengujian di Bandara Sultan Mahmud Badaruddin IT
Palembang
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Lampiran J Angket Pengujian

LEMBAR ANGKET VALIDASI DESIGN
“ROBOT PINTAR INSPEKSI (RoKSI) BERBASIS IoT DAN CNN
SEBAGAI PENUNJANG PEMELIHARAAN PREVENTIF DRAINASE
TERTUTUP BANDARA"

A. Pengantar
1. Formulir ini bertwjuan untuk mengumpulkan feedback dan penilaian
terhadap design alut Robot Pintar Inspeksi (RoKSi) Berbasis loT dan CNN
sebagai Penunjung Pemelihoraan Preventif Drainase Tertutup Bandara.
2. Informasi yang diberikan akan sangat berharga dalam proses
penyempurnaan design.
B. Petunjuk Pengisian .
1. Berilah tanda check () pada altematif jawaban yang telah disediakan.
2. Jawaban yang diberikan berupa skor dengan kriteria penilaian sebagai
berikut:
5= Sangat Baik
4 =Baik
3 = Cukup
2 =Kurang
1 = Sangat Kurang
. Komentar atau saran perbaikan mohon ditulis pada kolom yang telah
disediakan.
. Kesimpulan akhir berupa kriteria kelayakan dari Robot Pintar Inspeksi
(RoKSi) Berbasis [oT dan CNN sebagai Penunjang Pemeliharaan Preventif
Drainase Tertutup Bandara.

w

»

C. Item Pertunyaan

Penilaian

No | Aspek Penilatun Indikator
112)|3)|4(5

Apikah  desaln  robot ini
memungkinkon  robot  untuk WV
melnkukan tugas yang dimaksudkan
dengan efektif?

Aspek
Fungsionalitas Menurut Anda, apakah mekanisme -7

pergerakan atau  tindekan robot
sesuai dengan fungsinya?

Apakah desain robot ini terlihat v
mampu  berinteraksi  dengan
lingkungan kerjanya (jika relevan)?

Apakah Anda memahami cara robot
ini beroperasi ‘berdasarkan v
desainnya?

Apakah desain antarmuka (jika
Aspek Usabilitas | T Ok o, /|
2 M seperti tombol, layar, atau indikator)
dan Interaksi i

terlihat jelas dan mudsh digunakan?

Menurut Anda, apakah ukuran dan
bentuk robot sesuai untuk tugas "4
yang akan dilakukannya?

Apakah desain robot ini terlihat v
Aspek Keamanan | aman  untk  beroperasi  bagi
pengguna dan lingkungan sckitar?

w

Apakah ada potensi bahayn yang
munghin timbul dari desain robot
ini? (Jelaskan pada hagian komentar
Jika ya)

Apakah  desain  robot ini r rl v
mempertimbangkan nspek
keamanan dalam penggunaannya?

Bognimana pendapat Anda tentang
tampilan visual keseluruhan robot | v

Aspek Esiesia | 7
dan Desain Visual

Apakah proporsi dan bentuk robot
terlihat seimbang dan harmonis?

Apakah pemiliban  wama dan v
Aspek Teknis | material pada desain robot ni sesuai
dengan tujuan dan fungsinya?

“

D. Komentur/ Saran Umum

\n Songed buk, g prle fordbon uetuk kwoponn
el dibingkatien 0 bowmyer dor ywio dirsgibian

! digaln Bhusayo Wiy

E. Kesimpulan
Robot Pintar Inspeksi (RoKSi) Derbasis loT dan CNN sehagai Penunjang
Pa&u\;lillmm Preventif Drainose Tertutup Bandara ini dinyatakan:

Sangat Puas
2. Puss
3. Cukup Puas
4. Kurang Puas
5. Tidak Puss
Palemabag, [0 S’ 2025
Validator,
M. A §Am | S.1eY
NIP. 2001 31s! 2624 21004
#) Lingkari salah satu
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C. Ttem Pertanynan

Penilalan
No | Aspek Penllalan Indikator
1(2[3]|a|5]|
LEMBAR ANGKET HASIL PEMAKATAN ALAT I o Be—
” " Pengelolaan data mudah dipahami
ROBOT PINTAR INSPEKSI (RoKSi) BERBASIS loT DAN CNN { Kegunaan T ;
R g enggunaan alat mudah  untuk
SEBAGAI PENUNJAN MELIHARAAN PREVENTIF DRAINASE (Usability) o i
i
PERTUTUP BANDARA® SpmRsl
Keakuratan hasil yang dihasilkan
A, Pengantar 5 Efektivitas nIuE alat
1. Lembar ponilaion ini- dimaksudkan untuk mendapatkan informasi mengenai 55) alat dengan v
kualitas Robot Pintar Inspeksi (RoKSi) Berbasis oT dan CNN scbagai pengguna
Penunjang Pemeliharaan Preventil Drainase Tertutup Bandara. Waktu yang  dibutuhkan untuk
2. Informasi mengenai kualitas materi ini didasarkan pada aspek kualitas alat. S menyelesaikan tugas menggunakan ¢
siens
3 S alat lebih cepat
B. Petunjuk Pengisian Kecepatan respon alat dalam
1. Berilah tanda check (v') pada alternatif jawaban yang telah disediakan. menjalankan fungsinya
2. Jawaban yang diberikan berupa skor dengan kriteria penilaian sebagai Tingkat  kepuasan  pengguna Vi
berikut : Kepuasan terhadap kinerja alat
5 = Sangat Baik 4 | Pengguna(User |Kesediaan  pengguna  untuk
4 = Baik Satisfication) | merekomendasikan  alat  pada
3 = Cukup Bandar Udara
2 =Kurang

D. Komentar/ Saran Umum

1 = Sangat Kurang
...Ku(\u».\...RUNQ4...§W@’.S.,..namva..h*}:@....\.‘.“"’

3. Komentar atau saran perbaikan mohon ditulis pada kolom yang telah

aw,
et o,

4. Kesimpulan akhir berupa kriteria kelayakan dari Robot Pintar Inspeksi

(RoKSi) Berbasis IoT dan CNN sebagai Penunjang Pemeliharaan Preventif

Drainase Tertutup Bandara.

E. Kesimpulan
Robot Pintar Inspeksi (RoKSi) Berbasis 10T dan CNN sebagai Penunjang
Pemeliharaan Preventif Drainase Tertutup Bandara ini dinyatakan:
(M Sangat Puas
2. Puas
3. Cukup Puas
4. Kurang Puas
5. Tidak Puas

Palembang, § Yok 2025
Validator,

Advrya  TeBelawc/an
NIP.

*) Lingkari salah satu
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LEMBAR ANGKET VALIDASI DESIGN Apaknh ada potensi bahaya yang
“ROBOT PINTAR INSPEKSI (RoKSi) BERBASIS 1oT DAN CNN mungkin timbul dori desain robot 7
SEBAGAI PENUNJANG PEMELIHARAAN PREVENTIF DRAINASE ini (Jelaskan pale baglen komentar
TERTUTUP BANDARA™ aii
Apokah  desain robot  ini
mempertimbangkan aspek v
Pl ol kenmanan dalum penggunaannya?
1. Formulir ini bertujuan - untuk pulkan feedback dan penilai
terhadap design alat Robot Pintar Inspeksi (RoKSi) Berbasis loT dan CNN Bagnimuna pendapst Anda tentang ./
sebagai Penunjang Pemeliharaan Preventif Drainase Tertutup Bandara. tumpilen vistal: hoscluruban: robat
2. Informasi yang diberikan akan sangat berharga dalam  prose: F Aspek Estetika el — —_
penyempurnaan desig. dan Desain Visual
B. Petunjuk Pengisian Amakah proporsi dan bentuk robot ;
terlihat scimbang din harmonis?
1. Berilah tanda check (v') pada altcrnatif j yang telah discdink 1
2. Jawaban yang diberikan berupa skor dengan kriteria penilaian sebagai = o S —— s
o 5 Aspek Teknis | material puda desain robot Ini sesusi
5 = Sungat Baik g o e ngli? L | |
4 = Baik — - =
3 = Cukup '
D. Komentar/ Saran Umum
2 = Kurang v
S, ot 6
1 = Sangat Kurang Sk i .. . Sque;
3, Komentar atau saran perbaikan mohon ditulis pada kolom yang telah
disediakan.

4. Kesimpulan akhir berupa kriterin kelayakan dari Robot Pintar Inspeksi
(RoKSi) Berbasis IoT dan CNN sebagai Penunjang Pemeliharnan Preventil
Drainasc Tertutup Bandara.

C. Item Pertanynan

No | Aspek Penilaluan Indikator

Apakali  desain  robot i
menungkinksn robot urthk

Kuukin tugas yang dimaksud) v
dengan efektif?

Aspek i

' | Fungsionalitas | Mesurut Anda, apaksh mekanisme
pergenkn  etoy  tindakan  robot
sesuni dengan fungsinyn?

Apakah desain robot ini ferlihat
mempu  berinteraksi  dengan
lingkungan kerjanya (jika relevan)?

Apakah Anda memahami cara robot
ini beroperasi berdasarkan
desainnya?

A desain antarmuka (ik
, [ e i ’
s Tt seperti tom! yar. )
terfihat jelas dan mudah digunikan?

Menurut Anda, apakah ukuran dan ~
bentuk robol sesunai untuk tugas
yang akan dilakukannya?

Apakah desain robot ini terlihst
aman  untuk  boroperasi  bagi
pengguna dan lingkungan sckitar?

3 | Aspck Keamanan

116

E. Kesimpalan
Robot Pintar Tnspeksi (RoKSi) Berbasis ToT dan CNN scbagai Penunjang
liharnan Preventil Drainase Tertutup Bandara ini dinyatakan:
P"(? Sungut Puas
Puas
3. Cukup Puas
4. Kurang Puss
5. Tidak Puas

Palembang, 3 Joli 2025

Validator,

JoTA Terniavssad

NIP,

*) Lingkari salah satu
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LEMBAR ANGKET HASIL PEMAKAIAN ALAT
“ROBOT PINTAR INSPEKSI (RoKSi) BERBASIS ToT DAN CNN
BAGAT PENUNJANG PEMELIHARAAN PREVENTIF DRAINASE
TERTUTUP BANDARA®

A, Pengantar

"

ksudk dapatkan informasi

Lembar penilaian ini di untuk
ualitas Robot Pintar Inspeksi (RoKSi) Berbasis foT dan CNN schagai

Penunjang Pemeliharaan Preventif Drainase Tertutup Bandara.

. Informasi mengenai kualitas materi ini didasarkan pada aspek kualitas alat.

B. Petunjuk Pengisian

1
2

IS

. Berilah tanda check (') pada alternatif jawaban yang telah disediakan.

. Jawaban yang diberikan berupa skor dengan kriteria penilaian sebagai
berikut :
5 = Sangat Baik
4 =Baik
3 = Cukup
2 =Kurang
1 = Sangat Kurang

. Komentar atau saran perbaikan mohon ditulis pada kolom yang telah
disediakan

. Kesimpulan akhir berupa kriteria kelayakan dari Robot Pintar Inspeksi
(RoKSi) Berbasis IoT dan CNN sebagai Penunjang Pemeliharaan Preventif
Drainase Tertutup Bandara.

E. Kesimpulan
Robot Pintar Inspeksi (RoKSi) Berbasis loT dan CNN scbagai Penunjang
Pcm:‘:ihnnmn Preventif Drainase Tertutup Bandara ini dinyatakan:

Sangat Puas
. Puas
Cukup Puas
. Kurang Puas
. Tidak Puas

Vo oW

Palembang, € Yol 2025
Validator,
e . T
"\Tﬂﬂ NU"\G £ ]

NIP. 2024 %35)

*) Lingkari salah satu
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C. Item Pertanynan

[ =3 e I Penilaian
No | Aspek Penllalan Indikator
2(3|4
Pengelolaan data mudah dipahami
1 Penggunaan alat mudah untuk
(Usability)
dioperasikan
Keakuratan hasil yang dihasilkan
Efektivitas oleh alat
2
) alat dengan
pengguna
Waktu yang dibutuhkan untuk
menyelesaikan tugas menggunakan
Efisiensi
3 ‘ alat lebih cepat v
Kecepatan respon alat dalam
menjalankan fungsinya
Tingkat  kepuasan  pengguna
Kepuasan terhadap kinerja alat
4 gguna (User untuk
Satisfication) merekomendasikan  alat  pada
Bandar Udara
D. Komentar/ Saran Umum
NooS... 10k vy e, Vig_ses._9n. Yompun

.oy A dagat.. mlcaton
... ... dagh.. i




LEMBAR ANGKET HASIT, PEMAKAIAN ALAT

“ROBOT PINTAR INSPEKSI (RoKSi) BERBASIS IoT DAN CNN . Kesimpsinn
SEBAGAI PENUNJANG PEMELIHARAAN PREVENTIF DRAINASE Robot Pintar lespeksl (RaKSH) Derbasts JoT dan NN schagal Penanjang
TERTUTUP BANDARA™ Pemelihusan Freventif Dosse Terttup Nandan in] dinyatakan:
@ Sangat Puas
Peas
A. Pengantar 3. Odkap Pim
1. Lombar penilainn ini dimaksudkan wniuk f geai 4, Kursng Puss
Junlitas Robot Pintar Inspeksi (RoKSi) Berbasis [oT dan CNN schagsi 5. Tidah Nes
Peaunjang Pemeliharsen Preventif Drainase Terlutup Randara.
3 i i kualitas matesi ini didasarkan i
2. Informasi mengenai matesi ini pada espek kualitas alat. i 3 s

B. Petunjuk Pengisian

1. Berilah tanda check (V) pada aliernatif fawsban yang telah discdiak;

2. Jawaban yang diberikan berupa skor dengan krileria penilninn scbagai
berilut :
5 = Sangat Haik o Lisghar s et
4 =Baik
3 = Cukup
2= Kurang
1= Sungat Kurang

3. Komentar astau saran perbaikan mohon ditulis pada kolom yang tclab
discdinkan

4. Kesimpulan akhir berupn kriterin kelayakan dari Robol Pintas Ingpeksi
(ROKSi) Berbasis ToT dan CNN sebagai Penunjang Pemeliharann Preventil
Drainase Tertuup Bandara,

C. Hem Pertanysan

Penilalan
No | Aspek Penllalan Indikator sT3T5TaTs
“Pengelolaan data mudah dip
1 ) Penggunaan  alat  mudah  untuk J
dioperasikan
Keakuratan hasil yang dihasian
N Efektivitas oleh alat
(Effec ) o alat dengan kebutuh J
pengguna
Waktu yang dibutubkan untuk
menyelesaikan tugas menggunakan
3 S alat lebih cepat v
ceney) | — ]
Kecepatan respon  alat  dalam
menjalankan fungsinya
Tingkat  kepuasan  pengguna
Kepuasan terhadap kinerja alat J
4 | Pengguna (User |Kesediaan  pengguna  untuk
Satisfi ) k dasik alat  pada
Bandar Udara

D. Komentar/ Saran Umum
Dimsian... ooh... s0h.. Awwbar. . u80_Oka_don_Saiat ...
Vo, g pregsiven, U
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LEMBAR ANGKET VALIDASI DESIGN
SROBOT PINTAR INSPEKSE(RoKSH) BERBASIS IoT DAN CNN
SEBAGAT FENUNJANG PEMELIHARAAN PREVENTIF DRAINASE
TERTUTUR BANDARA™

Ao Peagantar
1. Formulie fal berwjumn unh mengumpulion feedbock dan perilaion
terhadap design alst Robot Pater nspokod (RokSi) Herbasis 101 dan ONN
sehagal Pemanjang PonelInamen PreventIf Dralrsne Tertutup Randara.
2. Informasi  yeep  diberiken  akan  swgnt borhargs  dalam  proses
penyempurnaan design.

B. Petunjuk Pengisinn
1. Berilah tanda check (+) pada alicemstif jawnban yang telah disodiakan,

2. Jawshan yang diberikon berupe skor dergan kriteria penilaian sebagal
berikut:
4 = Sangat Baik
4= Balk
3 = Cukup
2 Karane
1 = Sangat Kurang

3. Komentar atan samn perbalkan mohon ditulis pada kolom yang tetah
disediakan.

4 mmmmp-mkwmmmtw
MmWhTMCW“IWWW
Drainuse Tertatup Bandars.

C Bem Pertamy nan

Mo Al Pesltelen Iadinaive

woghinke  mbet el
et ubam tugi yung Sak vnlh s
dengan etebtif? |

A el e ‘}

U] pungsiosties | Memine Asds, mmkah mekaniame
‘ pergrabis stun Sadiben ot v|
sesuns e figsinga?

Apakah dosun robet iw roriihe
| mempe  lerintoreksl  deages v
Tnghungan Kehantya (15 refevan)?

Anaksh Asds mematami cor robot

cmannys’!

Apakah desains antmvka (ke wh,
2 Ak sepert tombeol. byer, stws incikane) v

[ berteswban N4

dan bawmairi
Lot Jeize das v odah Bgumakan®

Menurst Ance, spshuh oswn den
bontsl robol seowsd wtek tugn
yang shont dlaskatanaya?

Agekah desaln robot (ol serfilue
1: Aspek Keamames | amen  wteh  beroperail  bagl

peaggana den lingoangan sckitar?

Apakah ada petensl babwya yang

wanghin thnbml ey desain cabat
l B R L T Ty N
Whaym |

Apakah  dessin bt i
mewpertimlangle ek
l Kemmanan dnlam pengansannys?

Pagainans pendapet Anch testang
i tampilan visnl heselwuhan robot

Aope e |7 -t
dam Desain Visual
‘ Apakah propoesi dsn bentuk sobot J

terfibat scimbarg din barmoais?

Apsksh  pewiliben  woma  dan v
?5 Aspek Tekmis | rmaterinl pucts dessin robot Jol sesusl

deagan tyjunn dan fengsinya?

. Komeatar/ Saran Unem
L Onige | RoRsi, fulal fued. Wik Seiovn i, wesln
..... .. diggrasan... Wah. SetvRan c........

Lo Nesan Kompmn dlirdues | Pl onpr avean ..

E Keshoputa
Robit Piatar Inspeksi (RokS1) Behasis loT dan CNN scbossl Permmjang
Pemchihaesen Preventif Drainase Tortwhep Bandarn ini dinyasakan:
(7 sung s
2 Pas
3. Cukup Pues
4, Kuning Puss
S, Tidak Pus

Palembang, 9 Jyw 2025

Validmor,

*) Lingkari salah satu
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LEMBAR ANGKET HASIL PEMAKAIAN ALAT
“ROHOT PINTAR INSPEKSI (RoKSi) BERBASIS [oT DAN CNN
SEBAGAI PENUNJANG PEMELIHARAAN PREVENTIF DRAINASE
TERTUTUP BANDARA"

A. Pengnninr
I. Lembar penifalon ink unwk 52
foualitas Robot Pintar Inspeksi (RoKS7) Bertwsis IoT dan CNN schagai
Fenunjang Pemelihorman Preventif Dnvinose Tenutup Bandurs.
2. Informasi mengenai kunlitas maleri i didusicin pads aspek kualitss slat.

frand cxdt T P

B. Petunjuk Pengistan

1. Berilah tanda chvot (¥) pads sllemulif jawaban yung clah disediakan.

2. Jawsban yung diterikan berupa skor dengan kriteria penilaian schagai
Dbarikut :
5~ Sangat Baik
4 - Balk
3 = Culawp
2 =Kunmng
1 = Sangat Kurang

3 K alou samn p
disedinian

4. Kesimpulan akhir berupe kriteria kelayakon dari Robot Pintar inspeksi
(RoKST) Berhasis kT dan CNN sebegai Penunjang Femeliharaan Preventif
Dminase Tertulup Bandera.

taikan mohan ditulis pada kolom yeag teah

E. Kesimpulan

C. ltem Pertanyann

[ #
No | Aspek Ponliian Indintor bz
2|13|4
Pengelolnan data mudah dipahami
1 nnen  alit mudah untuk
(Usobivty) vee s
dloperasikan
Kentwoton hasil yang dihnikan
Ecktiviim oleh alat
: v
(Efy ) alat dengan
peagguna
Wokiu wng  dibatubkan  untuk
mompioiaitan tuzas mengunskin
Ifsioni
3 i 3lat lebih copnt
# Keokpatan respon  alst  dowm
menjaliatan fungsims
Tingkat  kepunian  paARBUNA
Kepuasn terhadnp kinorjs alat
4 | Peompuna (Ussy | Kesedizan  penggund untuk
1y ) slst  pada
Bundar Udara

D. Komeatar/ Saran Umum

Robot Pintar Inspeksi (RoKSi) Bertwsis IoT dan CNN sebagai Penunjang
rzan Preventif Drainase Tertulup Bandara ini dinyatakan:

Sangat Paas
Poas

. Cukup Poas
Kurang Puss
Tidak Puss

~

o

*) Lingkari salah satu

Paleoubog, 1 Yow

Validannr,

20w 8 55T

4

NIP. LR st 2040 106y
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LEMBAR ANGKET HASIL PEMAKAIAN ALAT
“ROHOT PINTAR INSPEKSI (RoKSi) BERBASIS [oT DAN CNN
SEBAGAI PENUNJANG PEMELIHARAAN PREVENTIF DRAINASE

TERTUTUP BANDARA" C. ltem Pertanynan
A. Pengantar No | Aspek Penilalan Indikator ro—"

1. Lombur perilaion ini dimubsudkan unwk mendapatkan informasi mengenai =l el B

lualites Robot Pintar Inspeksi (RoKSi) Berbasis 1oT dan CNN sebogai Pengelolaan data mudah dipahami

Penunjang Pemeliharaan Preventil Drainose Tertutup Bandara, 1 Penggunaan alat mudah untuk o
2. Informasi mengenai kualitas materi inl didasarkan pada aspek kualitas alat. (bl dioperasikan

Keakuratan hasil yang dihasilkan
B. Petunjuk Pongisiun Efektivitas | olehalat

1. Berilah tanda cheek (') pada allemutif juwuban yang telah discdiakan. 2 o v '
2. Jawsban yung diberikan berupa skor dengan kriteria penilaian schagai

berikut : Lozl

5 - Sangat Baik Waktu yang dibutuhkan untuk

4~ Balk Eisenst menyelesalkan tugas menggunakan

3=Culap 3 alat lebih cepat v

2= Kurang Kecepatan respon alat dalam

| = Sangat Kurang menjalankan fungsinya
3. Komentar atau saran perbaikan mohon ditulis pada kolom yang telah Tingkat  kepuasan  pengguna

disediakan Kepuasan terhadap kinerja alat v
4. Kesimpulan akhir berupa kriteria kelayakan dari Robot Pintar Inspeksi 4 | Pengguna(User | Kesediaan  pengguna  untuk

(RoKSi) Berbasis loT dan CNN scbagai Penunjang Pemeliharaan Preventil alat  pada

Drainase Terlulup Bandara, Bandar Udara

D. Komentar/ Saran Umum
Covag. Jongh, AR NOOROR. AL don_ Bt D
oweiate pwd GOSN s
E. Kesimpulan

Robot Pintar Inspeksi (RoKSi) Berbasis loT dan CNN scbagai Penunjang
WW Preventif Drainase Tertutup Bandar ini dinyatakan:

Sangat Puas

2. Puns

3. Cukup Puas

4. Kurang Puns

5. Tidak Puas
Palemabng, % Jou 2024
Validatoe,

*) Lingkari salah satu NIP.
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LEMBAR ANGKET VALIDASI DESIGN
“ROBOT PINTAR INSPEKS] (RoKS) BERBASIS 1T DAN CNN

SEBAGAI PENUNJANG PEMELIHARAAN PREVENTIF DRAINASE

TERTUTUP BANDARA™

A. Pengantar
1. Fomwlir ini bertujuan untuk mengumpulkan feedback dan penilaian

2. Informasi

terhadap design alat Robot Pintar Inspeks! (RoKSi) Berbasis 10T dan CNN
sebagai Penunjang Pemeliharaan Preventif Drainase Tertutup Bandara.
yang diberikan skan sangat berharga dalam proses
penyempumaan dexign.

B. Petunjuk Pengisian

. Beriluh tanda check (V) pada altematif jawaban yang teluh disediakan.

2. Jawaban yang diberikan berupa skor dengan kriteria penilaian sebagai

-

C.

berikut:
5 = Sangut Baik
4 - Baik
3= Cukup
2= Kurang
| = Sangat Kurang
. Komentar atau soran perbaikan mohon ditulis pada kolom yang ielah
discdiakan.

. Kesimpulan akbir berupa kriterin kelayakan dari Robot Pintar Inspeksi

(RoKSi) Berbasis loT dan CNN sebagai Penunjang Pemeliharaan Preventil
Drainase Tertutup Bandara.

Ttem Pertanynan

No | Aspek Penilaian

-
-
-

Apaksh  desain  robot  Ini
memungkinkan  robot  untuk
melakukan tuges ynng dimaksudkan
dengn efektif?

Fungsionalitas

Apakuh desain robot ini torfihat
mampu berinteraksi  dengan
Tinghungan kerjanya (jika relevan)?

~

Apakoh Anda memuhsmi car robot
ini beroperasi berdasarkun
desainaya?

Apakah desain avtarmuka (jiks ada,
seperti tombol, kayar, et indikutor) o
terlihat jelas dun modsh digunakan?

Aspek Usabllitas
den Interaksi

Menurut Anda, apakah ukuran dan 12
bentuk Tobot sesual untuk  tugas
yang ukem dilakukannya?

Apekah desain robot ini terlibe
Aspck Kcamunan | aman  untuk  beroperasi  bagi
pengguna dan lingkungan sckitar?

Apakah ada potensi bahaya yang
mungkin timbul dari desain robot

Ini? (Jelnskan pada baginn komentar g
Jikn ya)

Apakah  desain  robot  ini
mempertimbangkan aspek

keamannn dalnm penggunaannya?

Bagaimana pendapat Anda tentang
tampilan visual keseluruhan robot

& Aspek Estetika inf?
dan Desain Visual
Apakah proporsi dan bentuk robot
terlihat seimbang dan harmonis?
Apakah pemilihan wama dan g
5 Aspek Teknis | material pada desain robot ini sesuai
dengan tujuan dan fungsinya?

D. Komentar/ Saran Umum

Stiada L%y, oopis... Avx&m famian. Yomgocsn

E. Kesimpulun
Robot Pintar Inspeksi (ROKSI) Berbasis (0T dan ONN schagai Penunjang
Pemeliharnan Preventif Drainase Tertutup Bandars ini dinyatakan:
(2 sangnt Puns
2. Puas
3. Cukup Puas
4, Kurang Pues
5. Tidak Puas

Palembang, 3% W& 2025

Vaidator,

) Lingkari salah satu
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Apakah ada potensi bahaya yang

LEMBAR ANGKET VALIDASI DESIGN
mungkin timbul dari desain robot

“ROBOT PINTAR INSPEKS] (RoKSI) BERBASIS 10T DAN CNN
SEBAGAI PENUNJANG PEMELIHARAAN PREVENTIF DRAINASE Ini? (Jelnskan pada bagian komentar 7
TERTUTUP BANDARA® Jika yn)

Apakah  desain  robot ini \

A. Pengantar
\. Formulir ini berlujuan untak mengumpulkan feedback dan penilsian mempertimbangkan aspek v

terhadap design slat Robot Pintar Inspeks| (RoKSi) Berbasis 10T dan CNN
sebagai Penunjang Pemclibarasn Preventif Drainase Tertutup Bandara.

keamanan dalam penggunaannya?

2, Informasi yang diberikan skan sangat berhargs dalam proses Bagaimana pendapat Anda tentang
penyempuraan design. tampilan visual keseluruhan robot v
B. Petunjuk Pengisian ini?
1. Beriluh tanda check (v) pada alicmatif jawaban yang tclah disediakan. o | Ak Eatetia
2. Jawaban yang diberikan berups skor dengan kriteria penilaien sehagai dan Desain Visual
besikut: Apakah proporsi dan bentuk robot v
5 = Sangat Baik terlihat seimbang dan harmonis?
4= Baik
;_:‘::; Apakah pemilihan wama dan ‘/
| = Sangat Kurang 3 Aspek Teknis | material pada desain robot ini sesuai
3, Komentar atau saran perbaikan mohon ditulis pada kolom yang tefah dengan tujusn dan fungsinya?
discdinkan. -
4. Kesimpulan akhir berupa kriterin kelayakan dari Robot Pintar Inspeksi
(RoKSi) Berbasis 10T dan CNN sebagai Penunjung Pemoliharaan Preventil’ . Komentar/ Saran Umum
Dranes Tertetup Bendere. Do g soenade don Solaby Yo geiadh i,

C. Ttem Pertanyann
E. Kesimpulun

Penllalan Robot Pintar Inspeksi (RoKSI) Berbasis [oT dan ONN schagai Penunjang
No | ‘Aspolk Pontiaton Indikater Pemeliharnan Preventif Drainase Tertutup Dandars ini dinyatakan:
Q Sangut Puas
2. Puas
Apakah  desaln  robot  Inl 3. Cukup Pias
memungkinksn  robot  untuk 4 K Puas
melakukan tugas yang dimaksudkan v dak Puss
dengan efekif! S

L v/
Fungsionalitas | Menurut Anda, apakah mekanisme )
pergerakan stay tindakan robot Palembang, % Jot 2025

i den inya?
sesuni dengan fungsinya! Vi :

Apakah desain robot ini terlihat
mampu  berinteriksi  dengan o
lingkungan kerjanya (jika relevan)?

Apakah Anda memahami cara robot
ini beroperasi ‘berdasarkan
desainnya?

Apakah desain antarmuka (jiks ada,
Aspek Usabilitas
2 tombol, layar, indikator} v
o i sepuﬂ. bol, layar, atau )
terlihat jelas dan mudah digunakan?

Menurut Anda, apakah ukuran dan v *) Lingkari salah satu
bentuk robol sesuai untuk  tugas
yang ukan dilakukannya?

Apakah desain robot ini terlihat /
Aspek Keamanan | aman  untuk  beroperasi  bagi
pengguna dan lingkungan sekitar?

w

123



