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ABSTRAK 

 

Robot merupakan produk yang di kembangkan ilmu robotika yang sudah 

diprogram di dalamnya, dapat berinteraksi dengan manusia. Robot memiliki banyak 

jenisnya, seperti robot industri yang membantu bidang industri, dan robot 

pelayanan yang digunakan di industri seperti restoran, hiburan, dan kesehatan. 

Dengan adanya program yang terhubung dalam robot, memungkinkan perangkat 

terhubung melalui jaringan internet, salah satunya yaitu teknologi Internet of Things 

(IoT) sangat penting bagi kehidupan manusia. Sistem cerdas deep learning 

menggunakan metode convolutional neural network (CNN) untuk mengenali pola 

visual dalam gambar. Dengan bantuan teknologi IoT, manusia dapat menggunakan 

metode CNN untuk membuat interaksi yang lebih dinamis dan responsif dengan 

sistem pengawasan robot melalui kamera Kinect Xbox 360.  

Robot Kinect Xbox terdiri dari kamera Kinect Xbox 360 yang dapat 

mendeteksi objek di lingkungan sekitarnya. Interaksi respon dinamis mengacu pada 

kemampuan robot untuk menyesuaikan diri dan beradaptasi dengan perubahan 

lingkungan. Dengan bantuan kamera Kinect Xbox 360, metode CNN dapat 

mendeteksi dan memproses data untuk analisis sistem. Memungkinkan interaksi 

manusia-mesin yang lebih sederhana untuk dipahami. Penelitian menghasilkan 

potensi besar untuk mengubah mobil RC menjadi sistem robot cerdas yang dapat 

berinteraksi dengan lingkungan dan melakukan banyak hal, seperti memantau 

keamanan dan melakukan investigasi lingkungan yang kompleks, dengan 
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menggunakan teknologi IoT, kamera Kinect Xbox 360, dan metode CNN dengan 

arsitektur MobilenetV3 sehingga sangat cocok dengan sumber daya yang terbatas. 

 

Kata kunci: Robot cerdas, Internet of thing, Kinect Xbox 360, Convolutional 

Neural Network (CNN) 
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