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Puji syukur kami panjatkan ke hadirat Allah Subhanahu wa Ta'ala atas 

rahmat dan karunia-Nya, sehingga buku ajar <Pengantar Implementasi 
Teknologi Large Language Model pada Sistem Robotika= ini dapat 
terselesaikan dengan baik 

Teknologi robotika telah berkembang pesat dalam beberapa dekade 

terakhir, dengan kemajuan signifikan dalam kecerdasan buatan (Artificial 

Intelligence, AI) dan sistem pembelajaran mesin yang memungkinkan robot 

untuk melaksanakan tugas yang semakin kompleks. Di balik kemajuan ini, 

teknologi pemrosesan bahasa alami (Natural Language Processing, NLP) 

dan penerapan Large Language Model (LLM) memegang peran penting 

dalam meningkatkan kemampuan interaksi dan kecerdasan robot. Buku ini 

mengupas penerapan LLM dalam robotika, menghubungkan teori dan 

implementasi terkini untuk menunjukkan bagaimana model bahasa besar 

ini dapat memperkaya kemampuan robot dalam berkomunikasi, belajar, 

dan mengambil keputusan secara mandiri. 

Buku ini bertujuan untuk memberikan pemahaman mengenai 

penerapan LLM dalam bidang robotika, dengan penekanan pada kemajuan 

teknologi yang telah membawa perubahan besar dalam cara robot bekerja 

dan berinteraksi dengan lingkungan serta manusia. Kami mengeksplorasi 

berbagai aspek teori, teknologi, serta aplikasi praktis dari LLM dalam 

robotika, yang mencakup interaksi bahasa alami, sistem pengenalan suara, 

pengambilan keputusan cerdas, dan banyak lagi. Dengan demikian, buku ini 

memberikan wawasan untuk pengembangan sistem robot yang semakin 

canggih dan dapat bekerja lebih efisien dalam dunia yang semakin 

terhubung secara digital. 

Robotika adalah cabang ilmu yang menggabungkan berbagai disiplin 

ilmu seperti teknik, komputer, dan elektronika untuk merancang dan 

mengembangkan robot yang dapat menjalankan tugas-tugas secara 

otomatis. Robot-robot ini dapat beroperasi di berbagai lingkungan, mulai 

dari pabrik industri hingga rumah tangga. Sementara itu, AI memainkan 
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peran kunci dalam memberikan kemampuan pada robot untuk berpikir, 

belajar, dan beradaptasi sesuai dengan situasi yang mereka hadapi. AI 

dalam robotika tidak hanya meningkatkan efisiensi, tetapi juga 

memungkinkan robot untuk melakukan tugas yang sebelumnya hanya bisa 

dilakukan oleh manusia. 

Dalam beberapa tahun terakhir, kemajuan dalam bidang AI, khususnya 

dalam pengembangan model-model bahasa besar, telah membuka peluang 

baru dalam dunia robotika. Model seperti GPT-3, GPT-4, dan GPT-5 dari 

OpenAI serta berbagai model NLP lainnya telah memperkenalkan cara baru 

bagi robot untuk memahami dan merespons perintah manusia dengan cara 

yang lebih alami dan kontekstual. 

LLM adalah sistem pembelajaran mesin yang dilatih untuk memahami, 

menghasilkan, dan merespons bahasa manusia dengan tingkat kecanggihan 

yang tinggi. LLM seperti GPT-5 menggunakan miliaran parameter untuk 

menganalisis konteks, memilih kata yang tepat, dan merumuskan jawaban 

yang relevan. Dalam konteks robotika, LLM memungkinkan robot untuk 

memahami instruksi verbal yang kompleks dan berinteraksi dengan 

manusia secara lebih alami, seolah-olah mereka memiliki pemahaman 

mendalam tentang percakapan. 

Penerapan LLM dalam robotika memiliki potensi besar untuk 

meningkatkan berbagai aspek kinerja robot, mulai dari kemampuan mereka 

untuk memproses perintah dalam bahasa alami hingga kemampuan mereka 

untuk beradaptasi dengan situasi yang tidak terduga. LLM juga 

memungkinkan robot untuk melakukan pembelajaran berbasis data yang 

lebih luas, memungkinkan mereka untuk memahami situasi lebih baik dan 

bahkan meningkatkan interaksi dengan manusia, yang sangat penting 

dalam pengembangan robot kolaboratif (cobots) dan robot otonom. 

Buku ini membahas bagaimana LLM dapat diintegrasikan dalam 

arsitektur sistem robotika, bagaimana teknologi ini mempengaruhi 

kemampuan robot dalam berbagai aplikasi industri, serta tantangan dan 

potensi pengembangan di masa depan. Selain itu, buku ini juga mengulas 

pentingnya etika dalam penggunaan LLM dalam robotika, serta dampaknya 

terhadap pekerjaan manusia dan sosial-ekonomi di masa depan. 
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Dengan pembahasan yang komprehensif, buku ini diharapkan dapat 

memberikan panduan yang berguna bagi para peneliti, pengembang, dan 

praktisi robotika dalam memahami dan mengimplementasikan LLM dalam 

teknologi robotik yang mereka kembangkan, serta membuka wawasan baru 

bagi para pembaca tentang potensi besar yang dimiliki oleh teknologi ini. 

 

 

Medan, Desember 2025 
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 Robotika: Cabang ilmu teknik yang berfokus pada desain, 

pengembangan, dan penggunaan robot untuk melakukan tugas 

tertentu secara otomatis. 

 Large Language Model (LLM): Model kecerdasan buatan yang dilatih 

untuk memproses dan menghasilkan teks dalam bahasa manusia, 

seperti GPT-3, GPT-4, dan GPT-5 yang dapat memahami dan merespons 

bahasa alami. 

 Natural Language Processing (NLP): Sub-bidang kecerdasan buatan 

yang fokus pada interaksi antara komputer dan bahasa manusia, 

memungkinkan robot untuk memahami, menganalisis, dan 

menghasilkan bahasa alami. 

 Cobot (Robot Kolaboratif): Robot yang dirancang untuk bekerja 

berdampingan dengan manusia dalam lingkungan kerja, 

mengutamakan kolaborasi antara manusia dan mesin. 

 Machine Learning (Pembelajaran Mesin): Cabang dari kecerdasan 

buatan yang memungkinkan sistem untuk belajar dari data dan 

pengalaman tanpa diprogram secara eksplisit. 

 Reinforcement Learning (Pembelajaran Penguatan): Jenis 

pembelajaran mesin di mana robot belajar dari umpan balik yang 

diterima setelah mengambil suatu tindakan, dengan tujuan untuk 

memaksimalkan keuntungan jangka panjang. 

 Sensor: Komponen robot yang digunakan untuk mendeteksi lingkungan 

sekitar dan memberikan data yang digunakan untuk pengambilan 

keputusan oleh sistem robot. 

 Aktuator: Komponen yang memungkinkan robot untuk bergerak atau 

melaksanakan tindakan fisik berdasarkan perintah yang diberikan oleh 

sistem pengendalian. 

 Transformer Model: Jenis model jaringan saraf dalam pembelajaran 

mendalam yang digunakan untuk pemrosesan bahasa alami, yang 

menjadi dasar banyak LLM seperti GPT. 
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 Embeddings: Representasi vektor dari kata-kata atau frasa dalam 

model pembelajaran mesin yang memungkinkan pemahaman 

hubungan semantik antar kata. 

 Attention Mechanism: Mekanisme dalam model transformer yang 

memungkinkan model untuk fokus pada bagian penting dari input saat 

memproses data, meningkatkan akurasi dan relevansi respons. 

 

 

  



 

 

BAB I 

DASAR-DASAR ROBOTIKA 

 
Tujuan Pembelajaran 

Pada akhir bab pertama, pembaca diharapkan dapat: 

1. Memahami konsep dasar robotika dan komponen-komponen utama 

dalam sistem robot. 

2. Menjelaskan prinsip dasar pengendalian dan pemrograman robot. 

3. Mengidentifikasi jenis-jenis robot dan aplikasinya di berbagai sektor 

industri. 

4. Mengerti perkembangan teknologi robotika dari masa ke masa dan 

pengaruhnya terhadap kemajuan teknologi modern. 

 

A. PENGENALAN ROBOTIKA 

Robotika adalah cabang ilmu teknik yang berfokus pada desain, 

konstruksi, dan penggunaan robot. Robot dapat didefinisikan sebagai 

perangkat mesin yang dapat menjalankan tugas-tugas tertentu secara 

otomatis, dengan kemampuan untuk diprogram, berinteraksi dengan 

lingkungannya, atau bahkan beradaptasi dengan perubahan situasi. Dalam 

konteks ini, robot bukan hanya sekadar mesin, tetapi juga sistem yang 

didorong oleh kecerdasan buatan (Artificial Intelligence, AI) yang 

memungkinkan mereka untuk melakukan tugas yang sebelumnya hanya 

bisa dilakukan oleh manusia. 

Robotika menggabungkan berbagai disiplin ilmu, seperti teknik 

mekanika, teknik elektro, dan ilmu komputer, yang bekerja bersama untuk 

menciptakan robot yang fungsional dan efisien. 

 

B. KOMPONEN UTAMA DALAM SISTEM ROBOT 

Untuk memahami bagaimana robot bekerja, kita perlu mengenal tiga 

komponen utama dalam sistem robot: 

1. Sensor, adalah perangkat yang memungkinkan robot untuk <merasakan= 
atau mengamati lingkungannya. Sensor dapat mendeteksi berbagai 



 

 

BAB II 

KONSEP DAN TEKNOLOGI  

LARGE LANGUAGE MODEL 

 
Tujuan Pembelajaran 

Pada akhir bab kedua, pembaca diharapkan dapat: 

1. Memahami konsep dasar tentang Large Language Model (LLM) dan 

bagaimana mereka bekerja. 

2. Menjelaskan arsitektur dan komponen utama dalam LLM. 

3. Menganalisis cara LLM dilatih dan bagaimana mereka dapat diterapkan 

dalam berbagai industri. 

4. Menyadari tantangan dan perkembangan terkini dalam penggunaan 

LLM untuk aplikasi robotika dan kecerdasan buatan. 

 

A. APAKAH LARGE LANGUAGE MODEL? 

Large Language Model (LLM) adalah model pembelajaran mesin yang 

dilatih untuk memproses, menghasilkan, dan memahami bahasa manusia. 

LLM mengandalkan algoritma yang kuat, seperti deep learning, untuk 

mempelajari pola bahasa dari data yang sangat besar (biasanya milyaran 

hingga triliunan kata) dan kemudian menggunakan pemahaman tersebut 

untuk menghasilkan teks yang koheren dan relevan berdasarkan input yang 

diberikan. 

LLM memiliki kemampuan luar biasa dalam menangani berbagai tugas 

pemrosesan bahasa alami (Natural Language Processing, NLP), seperti 

penerjemahan bahasa, analisis sentimen, pengenalan entitas, dan bahkan 

penulisan teks kreatif. Model terkenal seperti GPT-3, GPT-4, GPT-5, dan 

BERT adalah contoh dari model bahasa besar yang digunakan dalam 

berbagai aplikasi, termasuk dalam pengembangan robot cerdas yang bisa 

berinteraksi dengan manusia menggunakan bahasa alami. 

 

 

 



 

 

BAB III 

PERAN LLM DALAM  

INTERAKSI MANUSIA-ROBOT 

 
Tujuan Pembelajaran 

Pada akhir bab ketiga, pembaca diharapkan dapat: 

1. Memahami bagaimana Large Language Model (LLM) meningkatkan 

interaksi antara manusia dan robot. 

2. Menjelaskan peran LLM dalam pengolahan bahasa alami (Natural 

Language Processing, NLP) pada robot. 

3. Mengidentifikasi cara LLM digunakan untuk memperkaya pengalaman 

pengguna dalam sistem robotika. 

4. Menyadari tantangan dan perkembangan terbaru dalam interaksi 

manusia-robot berbasis LLM. 

 

A. PENGANTAR INTERAKSI MANUSIA-ROBOT 

Interaksi manusia-robot (HRI) adalah cabang robotika yang berfokus 

pada cara manusia berkomunikasi dan bekerja sama dengan robot. Seiring 

dengan kemajuan teknologi, terutama dalam kecerdasan buatan dan 

pemrosesan bahasa alami, interaksi ini semakin canggih. Salah satu elemen 

terpenting dalam menciptakan interaksi yang efektif antara manusia dan 

robot adalah kemampuan robot untuk memahami dan merespons bahasa 

manusia secara alami. 

Di sinilah peran Large Language Model (LLM) menjadi sangat penting. 

LLM dapat digunakan untuk memungkinkan robot berinteraksi dengan 

manusia melalui percakapan yang lebih alami, baik dalam bentuk teks 

maupun suara. Dengan kemampuan LLM untuk memahami konteks bahasa 

manusia, robot tidak hanya bisa menerima perintah sederhana, tetapi juga 

bisa berpartisipasi dalam percakapan kompleks yang melibatkan berbagai 

topik. 

 

 



 

 

BAB IV 

ARSITEKTUR ROBOT  

CERDAS DAN INTEGRASI LLM 

 
Tujuan Pembelajaran 

Pada akhir bab keempat, pembaca diharapkan dapat: 

1. Memahami konsep arsitektur robot cerdas dan bagaimana komponen-

komponennya saling terintegrasi. 

2. Menjelaskan bagaimana Large Language Model (LLM) diintegrasikan 

dalam sistem robot untuk meningkatkan fungsionalitas dan interaksi. 

3. Menganalisis cara arsitektur robot cerdas dapat dioptimalkan dengan 

menggunakan LLM untuk tugas-tugas kompleks. 

4. Memahami tantangan dan solusi dalam mengintegrasikan LLM ke 

dalam arsitektur robot. 

 

A. PENGANTAR ARSITEKTUR ROBOT CERDAS 

Arsitektur robot cerdas merujuk pada desain dan struktur internal 

sistem robot yang memungkinkan robot untuk melakukan tugas-tugas yang 

canggih, seperti pengambilan keputusan, pemrosesan informasi, dan 

interaksi dengan manusia. Sebuah robot cerdas terdiri dari beberapa 

komponen yang bekerja secara bersamaan untuk memungkinkan robot 

berfungsi dengan efisien dan responsif terhadap lingkungan sekitarnya. 

Secara umum, arsitektur robot cerdas dapat dibagi menjadi tiga 

komponen utama: 

1. Sistem Penginderaan (Sensor). Untuk mendeteksi lingkungan fisik dan 

informasi eksternal. 

2. Sistem Pengolahan (Prosesor dan Algoritma). Untuk menganalisis data 

dan membuat keputusan berdasarkan informasi yang dikumpulkan. 

3. Sistem Eksekusi (Aktuator). Untuk mengimplementasikan keputusan 

yang diambil dalam bentuk tindakan fisik. 

 



 

 

BAB V 

LLM DALAM SISTEM  

PEMBELAJARAN MESIN UNTUK ROBOT 

 
Tujuan Pembelajaran 

Pada akhir bab kelima, pembaca diharapkan dapat: 

1. Memahami konsep dasar tentang pembelajaran mesin dan bagaimana 

LLM dapat diintegrasikan dalam sistem pembelajaran mesin untuk 

robot. 

2. Menjelaskan cara LLM membantu robot dalam proses pembelajaran 

berbasis data dan adaptasi terhadap lingkungan. 

3. Mengidentifikasi jenis-jenis pembelajaran mesin yang digunakan dalam 

robotika dan bagaimana LLM meningkatkan kemampuan ini. 

4. Menganalisis penerapan LLM untuk pembelajaran kontekstual dan 

pengambilan keputusan dalam robot. 

 

A. PENGENALAN PEMBELAJARAN MESIN DALAM ROBOTIKA 

Pembelajaran mesin (Machine Learning, ML) adalah cabang dari 

kecerdasan buatan yang memungkinkan sistem untuk belajar dari data dan 

meningkatkan kinerjanya seiring waktu tanpa diprogram secara eksplisit. 

Dalam konteks robotika, pembelajaran mesin digunakan untuk 

memungkinkan robot mengembangkan kemampuan untuk menyelesaikan 

tugas yang kompleks dengan belajar dari pengalaman dan data yang ada. 

Dalam pembelajaran mesin untuk robot, ada beberapa jenis 

pendekatan yang digunakan, antara lain: 

1. Pembelajaran Terawasi (Supervised Learning), di mana model dilatih 

menggunakan data berlabel untuk memprediksi hasil yang diinginkan. 

2. Pembelajaran Tak Terawasi (Unsupervised Learning), di mana model 

menemukan pola dalam data yang tidak berlabel. 

3. Pembelajaran Penguatan (Reinforcement Learning), di mana robot 

belajar dengan menerima umpan balik berdasarkan tindakan yang 

diambil dalam suatu lingkungan. 



 

 

BAB VI 

NLP PADA ROBOT  

UNTUK PERINTAH DAN KONTROL 

 
Tujuan Pembelajaran 

Pada akhir bab ini, pembaca diharapkan dapat: 

1. Memahami konsep dasar pemrosesan bahasa alami (Natural Language 

Processing, NLP) dan bagaimana teknologi ini diterapkan dalam sistem 

kontrol robot. 

2. Menjelaskan bagaimana robot dapat menggunakan NLP untuk 

menerima dan menanggapi perintah verbal secara akurat. 

3. Mengidentifikasi aplikasi utama NLP dalam robotika, terutama dalam 

perintah dan kontrol robot. 

4. Menganalisis tantangan yang dihadapi dalam penggunaan NLP untuk 

kontrol robot dan solusi potensial yang dapat diterapkan. 

 

A. PENGENALAN PEMROSESAN BAHASA ALAMI (NLP) 

Pemrosesan Bahasa Alami (Natural Language Processing, NLP) adalah 

cabang dari kecerdasan buatan yang berfokus pada interaksi antara 

komputer dan bahasa manusia. NLP mencakup berbagai teknik yang 

memungkinkan mesin untuk memahami, menganalisis, dan menghasilkan 

teks atau ucapan dalam bahasa yang mudah dipahami oleh manusia. 

Dalam konteks robotika, NLP sangat penting karena memungkinkan 

robot untuk menerima perintah verbal, menginterpretasikan makna di balik 

kata-kata yang diucapkan, dan mengambil tindakan yang sesuai. Dengan 

menggunakan NLP, robot dapat berinteraksi dengan manusia dalam bahasa 

yang lebih alami dan intuitif, memungkinkan pengoperasian yang lebih 

sederhana dan meningkatkan kolaborasi manusia-robot. 

 

 

 



 

 

BAB VII 

SISTEM PENGENALAN  

SUARA UNTUK ROBOT CERDAS 

 
Tujuan Pembelajaran 

Pada akhir bab ketujuh, pembaca diharapkan dapat: 

1. Memahami konsep dasar sistem pengenalan suara (speech recognition) 

dan bagaimana teknologi ini diterapkan pada robot cerdas. 

2. Menjelaskan bagaimana robot menggunakan sistem pengenalan suara 

untuk berinteraksi dengan pengguna secara lebih efisien. 

3. Mengidentifikasi aplikasi utama pengenalan suara dalam robotika dan 

bagaimana sistem ini meningkatkan kinerja robot. 

4. Menyadari tantangan yang dihadapi dalam pengembangan dan 

implementasi sistem pengenalan suara pada robot cerdas. 

 

A. PENGENALAN SISTEM PENGENALAN SUARA 

Sistem pengenalan suara (speech recognition) adalah teknologi yang 

memungkinkan mesin untuk mengenali dan memproses suara manusia, 

mengonversinya menjadi teks atau instruksi yang dapat dipahami dan 

diproses lebih lanjut. Teknologi ini telah berkembang pesat dalam beberapa 

tahun terakhir, berkat kemajuan dalam kecerdasan buatan dan 

pembelajaran mesin, yang memungkinkan pengenalan suara menjadi lebih 

akurat dan responsif. 

Pada dasarnya, sistem pengenalan suara bekerja dengan 

mengidentifikasi pola suara yang dihasilkan oleh manusia, memprosesnya 

melalui model pembelajaran mesin, dan menghasilkan output yang sesuai, 

seperti teks atau perintah. Dalam robotika, pengenalan suara 

memungkinkan robot untuk menerima instruksi secara verbal, 

meningkatkan interaksi manusia-robot dan memungkinkan robot untuk 

berfungsi lebih otonom dalam berbagai aplikasi. 

 

 



 

 

BAB VIII 

PENGEMBANGAN ROBOT  

KOLABORATIF DENGAN LLM 

 
Tujuan Pembelajaran 

Pada akhir bab kedelapan, pembaca diharapkan dapat: 

1. Memahami konsep robot kolaboratif (cobot) dan bagaimana cobot 

berfungsi dalam lingkungan kerja yang melibatkan manusia. 

2. Menjelaskan bagaimana Large Language Model (LLM) dapat 

diintegrasikan dalam sistem robot kolaboratif untuk meningkatkan 

interaksi antara manusia dan robot. 

3. Mengidentifikasi manfaat penggunaan LLM dalam cobot untuk 

meningkatkan efisiensi dan keselamatan di tempat kerja. 

4. Menyadari tantangan yang dihadapi dalam pengembangan cobot 

dengan LLM dan cara mengatasinya. 

 

A. PENGENALAN ROBOT KOLABORATIF (COBOT) 

Robot kolaboratif, atau yang sering disebut cobot, adalah jenis robot 

yang dirancang untuk bekerja berdampingan dengan manusia dalam 

berbagai lingkungan kerja. Berbeda dengan robot industri tradisional yang 

bekerja secara terpisah dari manusia dan sering memerlukan pengamanan 

yang ketat, cobot dirancang untuk berinteraksi langsung dengan manusia, 

dengan fokus pada kolaborasi, bukan penggantian tenaga kerja manusia. 

Cobot biasanya memiliki desain yang lebih fleksibel, lebih aman, dan 

lebih mudah diprogram, memungkinkan mereka untuk melakukan tugas-

tugas bersama manusia, seperti merakit, mengangkat barang, atau bahkan 

membantu dalam pengambilan keputusan. Cobot sering kali digunakan di 

lini produksi, laboratorium, dan bahkan di rumah sakit untuk membantu 

staf medis dalam melakukan prosedur yang membutuhkan presisi tinggi. 

Penggunaan cobot diharapkan dapat meningkatkan produktivitas, 

mengurangi kesalahan manusia, serta memberikan dukungan fisik dan 

kognitif bagi pekerja manusia. Kunci keberhasilan cobot terletak pada 



 

 

BAB IX 

PENGAMBILAN KEPUTUSAN  

CERDAS PADA ROBOT DENGAN LLM 

 
Tujuan Pembelajaran 

Pada akhir bab kesembilan, pembaca diharapkan dapat: 

1. Memahami konsep dasar pengambilan keputusan cerdas pada robot 

dan bagaimana LLM berperan dalam proses ini. 

2. Menjelaskan bagaimana robot dapat menggunakan LLM untuk 

meningkatkan kemampuan pengambilan keputusan dalam situasi yang 

dinamis. 

3. Mengidentifikasi aplikasi utama pengambilan keputusan cerdas dalam 

robotika dan bagaimana LLM meningkatkan efisiensi dan akurasi. 

4. Menganalisis tantangan yang dihadapi dalam pengambilan keputusan 

cerdas pada robot dan bagaimana LLM dapat mengatasi tantangan 

tersebut. 

 

A. PENGENALAN PENGAMBILAN KEPUTUSAN CERDAS PADA 

ROBOT 

Pengambilan keputusan cerdas pada robot merujuk pada kemampuan 

robot untuk membuat pilihan atau tindakan yang optimal berdasarkan 

informasi yang tersedia, dalam konteks yang dinamis dan sering kali tidak 

pasti. Keputusan ini bisa berkaitan dengan berbagai hal, mulai dari navigasi 

robot dalam lingkungan yang berubah-ubah hingga pengambilan keputusan 

strategis yang melibatkan interaksi dengan manusia atau sistem lainnya. 

Pada dasarnya, pengambilan keputusan cerdas mengandalkan berbagai 

pendekatan dalam kecerdasan buatan dan pembelajaran mesin (ML) untuk 

membantu robot memproses data dari sensor, memahami konteks, dan 

mengeksekusi tindakan yang tepat. Large Language Model (LLM) 

memainkan peran penting dalam meningkatkan kemampuan robot untuk 

membuat keputusan cerdas, khususnya dalam situasi yang melibatkan 



 

 

BAB X 

ETIKA PENERAPAN LLM PADA ROBOTIKA 

 
Tujuan Pembelajaran 

Pada akhir bab kesepuluh, pembaca diharapkan dapat: 

1. Memahami isu-isu etika yang muncul dalam penggunaan Large 

Language Model (LLM) pada robotika. 

2. Menjelaskan tantangan teknis dan sosial yang dihadapi dalam 

penerapan LLM pada robot cerdas. 

3. Menganalisis implikasi etika dan sosial dari integrasi robotika dan LLM 

dalam kehidupan manusia. 

4. Menyusun rekomendasi untuk mengatasi tantangan dan memitigasi 

risiko yang terkait dengan penggunaan LLM dalam robotika. 

 

A. PENGENALAN ETIKA DALAM ROBOTIKA 

Robotika, sebagai bidang teknologi yang terus berkembang, telah 

membawa banyak manfaat bagi industri, layanan, kesehatan, dan 

kehidupan sehari-hari. Namun, seiring dengan kemajuan teknologi, 

munculnya robot cerdas dan penggunaan Large Language Model (LLM) 

dalam pengoperasiannya juga menimbulkan berbagai isu etika yang harus 

diperhatikan. Etika robotika berkaitan dengan prinsip moral dan tanggung 

jawab yang harus dipertimbangkan dalam desain, pengembangan, dan 

penggunaan robot. 

Dalam hal ini, LLM, yang digunakan dalam sistem pemrosesan bahasa 

alami (NLP) untuk meningkatkan kemampuan komunikasi dan pengambilan 

keputusan robot, memperkenalkan tantangan etis baru. Bagaimana robot 

memahami dan merespons bahasa manusia, serta bagaimana mereka 

mengambil keputusan berdasarkan data yang ada, dapat memengaruhi 

interaksi manusia-robot, keselamatan, privasi, dan bahkan hak asasi 

manusia. 

 

 

 



 

 

BAB XI 

ARAH MASA DEPAN  

ROBOTIKA DENGAN LLM DAN AI 

 
Tujuan Pembelajaran 

Pada akhir bab kesebelas, pembaca diharapkan dapat: 

1. Memahami perkembangan terkini dan tren masa depan dalam robotika 

yang didorong oleh LLM dan AI. 

2. Menjelaskan bagaimana integrasi teknologi cerdas dapat membentuk 

masa depan robotika, terutama dalam hal interaksi manusia-robot dan 

otonomi robot. 

3. Menganalisis potensi inovasi dan aplikasi robotika yang mungkin 

muncul dengan kemajuan LLM dan AI di masa depan. 

4. Mengidentifikasi tantangan yang harus dihadapi dalam perkembangan 

teknologi robotika masa depan dan bagaimana solusi dapat ditemukan. 

 

A. PENGENALAN ARAH MASA DEPAN ROBOTIKA 

Robotika adalah bidang yang berkembang pesat, yang terus 

menggabungkan teknologi terkini untuk menciptakan sistem yang semakin 

cerdas dan mampu menjalankan tugas yang kompleks dengan efisiensi 

tinggi. Seiring dengan kemajuan kecerdasan buatan, Large Language Model 

(LLM), serta kemampuan pembelajaran mesin, robot di masa depan akan 

menjadi lebih mandiri, lebih interaktif, dan lebih terintegrasi dalam 

kehidupan manusia. 

Beberapa tren utama yang membentuk arah masa depan robotika 

melibatkan otonomi yang lebih tinggi, kemampuan robot untuk beradaptasi 

secara dinamis dengan perubahan lingkungan, serta interaksi yang lebih 

alami dengan manusia. Dengan terus berkembangnya LLM dan AI, robot 

akan semakin mampu memproses bahasa manusia dengan lebih baik, 

mengambil keputusan yang lebih cerdas, dan bekerja lebih efektif dalam 

berbagai sektor industri dan kehidupan sehari-hari. 

 



 

 

BAB XII 

IMPELEMENTASI LLM DALAM ROBOTIKA 

 
Tujuan Pembelajaran 

Pada akhir bab kedua belas, pembaca diharapkan dapat: 

1. Menganalisis beberapa implementasi yang menunjukkan penerapan 

nyata Large Language Model (LLM) dalam robotika di berbagai industri. 

2. Memahami bagaimana LLM meningkatkan kinerja robot dalam situasi 

dunia nyata, mulai dari layanan pelanggan hingga operasi medis. 

3. Mengidentifikasi tantangan yang dihadapi dalam implementasi LLM 

dalam robotika serta solusi yang diterapkan. 

4. Mengembangkan pemahaman tentang potensi aplikasi masa depan dan 

implikasi sosial dari penggunaan LLM dalam robotika. 

 

A. PENGENALAN IMPLEMENTASI DALAM ROBOTIKA DENGAN LLM 

Robotika yang didukung oleh Large Language Model (LLM) membawa 

dampak signifikan pada industri dan kehidupan sehari-hari. LLM 

memberikan kemampuan bahasa alami kepada robot untuk memahami dan 

merespons perintah, memberikan interaksi yang lebih intuitif dengan 

manusia, dan memungkinkan robot untuk mengambil keputusan berbasis 

data yang lebih kompleks. 

Implementasi dalam bab ini akan membahas penerapan LLM dalam 

beberapa sektor utama, termasuk layanan pelanggan, perawatan medis, 

industri manufaktur, dan robotika otonom. Masing-masing implementasi ini 

akan mengilustrasikan bagaimana LLM memperbaiki proses operasional, 

meningkatkan efisiensi, dan menambah kemampuan adaptasi robot dalam 

berbagai lingkungan. 

 

B. IMPLEMENTASI 1: ROBOT LAYANAN PELANGGAN DENGAN LLM 

Salah satu contoh paling sukses dari penerapan LLM dalam robotika 

adalah penggunaan robot layanan pelanggan di sektor ritel dan perhotelan. 

Misalnya, robot-robot yang dilengkapi dengan LLM digunakan di hotel 



 

 

BAB XIII 

TEKNOLOGI OPEN-SOURCE  

UNTUK LLM PADA ROBOTIKA 

 
Tujuan Pembelajaran 

Setelah mempelajari bab ketiga belas, diharapkan pembaca dapat: 

1. Memahami konsep dan keuntungan penggunaan teknologi open source 

dalam pengembangan sistem robotika berbasis LLM (Large Language 

Model). 

2. Mengetahui hardware dan software open-source yang dapat digunakan 

untuk membangun robot yang mampu mengadopsi LLM. 

3. Mengintegrasikan berbagai API dan library seperti ChatGPT, LangChain, 

dan FastAPI untuk mendukung implementasi LLM pada robot. 

4. Membangun dan mengkonfigurasi sistem robotika menggunakan 

berbagai teknologi open-source yang mendukung adopsi LLM. 

 

A. KOMPONEN HARDWARE UNTUK ROBOT OPEN-SOURCE 

DENGAN LLM 

Untuk membangun robot yang dapat mengintegrasikan LLM, 

dibutuhkan hardware yang mendukung kinerja dari model bahasa besar 

tersebut. Beberapa hardware open-source dan yang lebih terjangkau 

namun powerful untuk kebutuhan ini antara lain: 

1. Raspberry Pi. Raspberry Pi merupakan pilihan populer untuk proyek 

robotika karena biaya yang terjangkau dan fleksibilitasnya. Model 

terbaru seperti Raspberry Pi versi 4 dan versi 5 memiliki kemampuan 

untuk menjalankan berbagai aplikasi berbasis LLM dengan cukup baik, 

terutama ketika digunakan bersama dengan hardware pendukung 

seperti kamera dan mikrofon. 

2. NVIDIA Jetson Orin Nano Super. Untuk proyek robotika yang 

memerlukan komputasi yang lebih kuat, NVIDIA Jetson Orin Nano 

adalah pilihan yang tepat. Dengan kemampuan GPU yang tinggi, Jetson 

Orin dapat mempercepat pemrosesan model LLM secara signifikan, 



 

 

BAB XIV 

ROBOT OPERATING SYSTEM 

 
Tujuan Pembelajaran 

Setelah mempelajari bab ini, mahasiswa diharapkan dapat: 

1. Memahami konsep dasar Robot Operating System (ROS). 

2. Mengidentifikasi komponen-komponen utama dalam ROS dan 

fungsinya. 

3. Mengintegrasikan Large Language Model (LLM) dengan ROS dalam 

sistem robotika. 

4. Menggunakan ROS untuk mendukung pengembangan aplikasi robotika 

berbasis LLM. 

5. Menerapkan konsep ROS dalam pembuatan aplikasi robotika sederhana. 

 

A. PENGERTIAN DAN TUJUAN ROS 

Robot Operating System (ROS) adalah framework perangkat lunak yang 

menyediakan alat, pustaka, dan konvensi untuk pengembangan perangkat 

lunak robotika. ROS tidak hanya berfungsi sebagai sistem operasi, tetapi 

juga sebagai sistem middleware yang mengelola komunikasi antar 

komponen robot. ROS memungkinkan berbagai komponen perangkat keras 

dan perangkat lunak robot untuk berinteraksi secara terorganisir dan 

efisien. 

Tujuan utama ROS adalah untuk memudahkan pengembangan aplikasi 

robotika dengan menyediakan alat-alat yang siap pakai, sehingga 

pengembang tidak perlu membangun semuanya dari awal. ROS mendukung 

berbagai jenis robot, mulai dari robot mobile, manipulasi, hingga robot 

humanoid. 

 

 

 

 

 



 

 

BAB XV 

PENUTUP 

 
Dalam perjalanan pengembangan teknologi robotika yang semakin 

canggih, Large Language Model (LLM) telah memainkan peran yang sangat 

penting dalam membuka kemungkinan baru bagi robot untuk berinteraksi 

dengan manusia, memahami perintah secara lebih alami, dan membuat 

keputusan yang lebih cerdas. Melalui penerapan LLM, robot tidak hanya 

berfungsi sebagai alat mekanis yang melakukan tugas-tugas sederhana, 

tetapi telah berkembang menjadi entitas yang lebih responsif, adaptif, dan 

dapat bekerja berdampingan dengan manusia dalam berbagai konteks. 

Melalui buku ini, kita telah menjelajahi berbagai aspek penerapan LLM 

dalam robotika, mulai dari dasar-dasar robotika hingga aplikasi LLM dalam 

pengambilan keputusan, pengenalan suara, dan interaksi manusia-robot. 

Kita juga telah membahas tantangan etika dan sosial yang terkait dengan 

penerapan teknologi ini serta solusi yang dapat diterapkan untuk 

memastikan bahwa teknologi robotika dan LLM digunakan dengan cara 

yang adil dan bermanfaat bagi seluruh masyarakat. 

Sebagai penutup, dapat disimpulkan bahwa meskipun teknologi ini 

masih dalam tahap pengembangan dan ada banyak tantangan yang perlu 

dihadapi, potensi yang dimilikinya untuk meningkatkan produktivitas, 

keselamatan, dan kualitas hidup manusia sangat besar. Pengembangan 

robot cerdas yang dilengkapi dengan LLM akan terus membuka peluang 

baru di berbagai sektor, seperti industri, kesehatan, layanan pelanggan, dan 

transportasi. Namun, untuk memaksimalkan manfaat dari teknologi ini, kita 

harus terus memperhatikan aspek etika, privasi, dan pengaruh sosial yang 

mungkin ditimbulkan oleh otomatisasi dan kecerdasan buatan. 

Ke depannya, tantangan terbesar adalah menciptakan teknologi yang 

tidak hanya cerdas, tetapi juga dapat bekerja dalam harmoni dengan 

manusia. Hal ini akan membutuhkan kolaborasi antara ilmuwan, 

pengembang, pembuat kebijakan, dan masyarakat untuk menciptakan 

solusi yang bermanfaat, adil, dan dapat diterima oleh semua pihak. Masa 

depan robotika dengan LLM dan AI menawarkan potensi besar, namun 
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