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No Rincian Volume Satuan  Unit Cost Jumlah
1 Mini Bor 1 Pcs 68.000 68.000
2 Mata Bor 1 set 35.000 35.000
3 Kabel Jumper MM/FM/FF 5 paket 35560 177800
4 Kabel Servo FF 50cm 8 pcs 6500 52.000
5  Breadboard Mini 15 pcs 3.500 52.500
6 ESP32 15 pcs 60.900 913.500
7  Kabel Data 15 pcs 7.500 112.500
8 L298N 15 pcs 17.500 262.500
9  Akrilik 1/3 lembar 300.000 100.000
10  Cutter Akrilik 1 Pcs 25 25.000
11  Mata Cutter Akrilik 1 pack 18 18.000
12 Solder 1 pcs 22.400 22.400
13 Timah 1 pcs 24.500 24.500
14 RoboKit Series 1 1 set 2.301.320 2.301.320
15  RoboKit Series 2 1 set 3.846.492 3.846.492
16  RoboKit Series 3 1 set 4.980.714 4.980.714
17  Kertas A4 4 rim 55.000 220.000
18  Tinta Printer 1 set 80.000 80.000
JUMLAH 13.292.226
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Lampiran 2 Kuesioner (1)

Respon Mahasiswa

Pertanyaan
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Terdapat konsistensi penggunaan ukuran dan
bentuk tulisan/teks yang ada pada modul 4 3 4 4 4 4 4 4 3 4
pembelajaran robot
Pengaturan tata letak komponen robot dalam modul 4 4 3 4 4 3 4 4 4 4
pembelajaran robot sudah teratur
Gambar !nstrukgl pada modul pembelajaran robot 4 3 2 3 4 4 3 4 4 4
mudah dipahami
Penempatan tulisan berisi keterangan mengenai
bagian pada modul pembelajaran robot tidak 4 4 3 4 4 4 4 4 4 4
mengganggu tata letak komponen robot dan mudah
dibaca
Penempat_an komponen pada robot saat perakitan 4 4 2 3 4 4 4 3 4 4
sudah rapi
Secalja_ k_eseluruhe}n modul pembelajaran robot 4 3 4 4 4 3 4 4 4 4
memiliki daya tarik
Instruksi yang diberikan dalam modul
pembelajaran robot mudah dipahami 4 4 3 4 4 4 3 4 4 4
Secara keseluruhan penyambungan kabel pada
modul pembelajaran robot dapat dilakukan dengan 4 2 2 3 4 3 4 4 4 4
mudah
Per}empatan pin pada modul pembelajaran tidak 4 4 3 3 4 3 4 3 4 4
sulit untuk diakses
Secara kgseluruhan program 'pada modul 4 3 2 4 4 4 4 3 4 4
pembelajaran dapat dipahami dengan mudah
Secara keseluruhan pengoperasian modul
pembelajaran robot dapat dilakukan dengan mudah 4 3 3 4 4 4 4 4 4 4
Modul pembelajaran robot aman untuk digunakan 4 4 4 4 4 4 4 4 4 4
Materi yang disajikan dalam modul pembelajaran 4 4 3 3 4 4 4 4 4 4
robot sesuai dengan modul sebelumnya
Modul pembelajaran robot akan memudahkan
pengguna dalam memahami materi mikrokontroler 4 4 3 4 4 4 4 4 4 4
ESP32
Modul pembelajaran robot memuat keterampilan
dasar dalam menguasai mikrokontroler ESP32 4 4 3 4 4 3 4 4 3 3
Penggunaan modul pempelajaran robot 4 4 3 4 4 4 4 3 4 4
mempermudah pembelajaran
Penggun_aan med_la pgmbel_ajaran robot dapat 4 3 3 4 4 4 4 4 4 4
memberikan motivasi belajar
Media pembelajaran robot dapat meningkatkan
perhatian untuk mempelajari materi mikrokontroler 4 3 4 4 4 4 4 4 4 4
ESP32
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Respon Mahasiswa

Pertanyaan
11 | 12 | 13 | 14 15 16 17 18 | 19
Terdapat konsistensi penggunaan ukuran dan bentuk
. - 3 3 3 4 3 4 4 3 2
tulisan/teks yang ada pada modul pembelajaran robot
Pengaturan tata letak komponen robot dalam modul
pembelajaran robot sudah teratur 4 8 2 4 8 4 4 8 2
Gambar |_nstruks_| pada modul pembelajaran robot 4 2 2 4 3 P 3 1 2
mudah dipahami
Penempatan tulisan berisi keterangan mengenai bagian
pada modul pembelajaran robot tidak mengganggu tataf 4 4 4 4 3 2 3 3 3
letak komponen robot dan mudah dibaca
Penempat_an komponen pada robot saat perakitan 4 3 2 4 4 4 4 3 2
sudah rapi
Secar'a_ k'eseluruha}n modul pembelajaran robot 3 3 3 4 4 4 3 3 3
memiliki daya tarik
Instruksi yang _dlberlk_an dalam modul pembelajaran 3 3 2 4 3 2 4 2 3
robot mudah dipahami
Secara keseluruhan penyambungan kabel pada modul 4 2 1 4 3 1 3 1 3
pembelajaran robot dapat dilakukan dengan mudah
Penempatan pin pada modul pembelajaran tidak sulit 4 2 3 4 3 2 3 1 3
untuk diakses
Secara !(eselurt_]han program pada modul pembelajaran 4 2 2 4 3 3 3 2 3
dapat dipahami dengan mudah
Secara keseluruhan pengoperasian modul
pembelajaran robot dapat dilakukan dengan mudah 4 3 3 4 3 3 3 2 3
Modul pembelajaran robot aman untuk digunakan 4 4 2 4 4 4 4 3 3
Materi yang disajikan dalam modul pembelajaran 4 3 3 4 3 3 3 3 3
robot sesuai dengan modul sebelumnya
Modul pembelajaran robot akan memudahkan
pengguna dalam memahami materi mikrokontroler 4 4 2 4 3 4 3 2 2
ESP32
Modul pembelajaran robot memuat keterampilan dasar
dalam menguasai mikrokontroler ESP32 4 3 3 4 3 3 3 2 !
Penggunaan modul pembelajaran robot mempermudah 3 4 2 4 3 4 3 2 3
pembelajaran
Penggunaan med_la pr_smbel'ajaran robot dapat 3 4 3 4 3 4 4 2 3
memberikan motivasi belajar
Media pembelajaran robot dapat meningkatkan
perhatian untuk mempelajari materi mikrokontroler 3 3 3 4 3 3 4 2 3
ESP32
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Respon Mahasiswa

Pertanyaan
20 21 22 23 24 25 26
Terdapat konsistensi penggunaan ukuran dan bentuk 3 3 4 3 3 4 1 3 3
tulisan/teks yang ada pada modul pembelajaran robot
Pengaturan tata letak komponen robot dalam modul
pembelajaran robot sudah teratur 2 3 4 3 3 4 1 2 4
Gambar instruksi pada modul pembelajaran robot
mudah dipahami ! 2 3 3 3 4 2 2 3
Penempatan tulisan berisi keterangan mengenai
bagian pada modul pembelajaran robot tidak 1 4 3 3 3 4 1 4 3
mengganggu tata letak komponen robot dan mudah
dibaca
SPjg:kr]ng:)t?n komponen pada robot saat perakitan 1 3 4 3 3 4 2 2 4
Secara keseluruhan modul pembelajaran robot 4 4 3 3 3 3 2 3 3
memiliki daya tarik
Instruksi yang diberikan dalam modul pembelajaran 1 3 3 3 3 4 3 3 3
robot mudah dipahami
Secara keseluruhan penyambungan kabel pada
modul pembelajaran robot dapat dilakukan dengan 2 2 3 2 3 4 3 2 2
mudah
Penempatan pin pada modul pembelajaran tidak sulit 4 2 3 2 3 4 2 3 2
untuk diakses
Secara keseluruhan program pada modul 1 3 3 2 3 4 9 2 3
pembelajaran dapat dipahami dengan mudah
Secara keseluruhan pengoperasian modul
pembelajaran robot dapat dilakukan dengan mudah L 3 3 3 3 4 2 3 3
Modul pembelajaran robot aman untuk digunakan 2 3 4 3 3 4 2 4 3
Materi yang disajikan dalam modul pembelajaran 5 2 3 3 3 4 2 3 3
robot sesuai dengan modul sebelumnya
Modul pembelajaran robot akan memudahkan
pengguna dalam memahami materi mikrokontroler 3 3 2 3 3 4 2 3 3
ESP32
Modul pembelajaran robot memuat keterampilan
dasar dalam menguasai mikrokontroler ESP32 3 2 2 4 3 4 2 3 3
Penggunaan modul pembelajaran robot 4 3 3 3 3 4 2 4 3
mempermudah pembelajaran
Penggunaan media pembelajaran robot dapat 3 2 3 3 3 4 2 4 3
memberikan motivasi belajar
Media pembelajaran robot dapat meningkatkan
perhatian untuk mempelajari materi mikrokontroler 3 3 3 3 3 4 3 4 3
ESP32
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Respon Mahasiswa

Pertanyaan
27 28 30 31 32
Terdapat konsistensi penggunaan ukuran dan bentuk
. - 4 3 3 3 3
tulisan/teks yang ada pada modul pembelajaran robot
Pengaturan tata letak komponen robot dalam modul 4 2 3 4 3
pembelajaran robot sudah teratur
Gambar instruksi pada modul pembelajaran robot
] ] 4 3 2 3 4
mudah dipahami
Penempatan tulisan berisi keterangan mengenai
bagian pada modul pembelajaran robot tidak 4 4 4 4 4
mengganggu tata letak komponen robot dan mudah
dibaca
Penempatan komponen pada robot saat perakitan
: 4 2 3 3 4
sudah rapi
Secara keseluruhan modul pembelajaran robot
PR - 4 3 4 3 4
memiliki daya tarik
Instruksi yang diberikan dalam modul pembelajaran
h : 4 3 2 3 3
robot mudah dipahami
Secara keseluruhan penyambungan kabel pada
modul pembelajaran robot dapat dilakukan dengan 4 2 3 3 3
mudah
Penempatan pin pada modul pembelajaran tidak sulit
- 4 3 3 2 3
untuk diakses
Secara keseluruhan program pada modul
: - ! 4 3 4 3 4
pembelajaran dapat dipahami dengan mudah
Secara keseluruhan pengoperasian modul 4 3 3 3 4
pembelajaran robot dapat dilakukan dengan mudah
Modul pembelajaran robot aman untuk digunakan 4 4 4 4 3
Materi yang disajikan dalam modul pembelajaran
. 3 4 3 3 3
robot sesuai dengan modul sebelumnya
Modul pembelajaran robot akan memudahkan
pengguna dalam memahami materi mikrokontroler 4 2 4 3 3
ESP32
Modul pembelajaran robot memuat keterampilan 4 4 4 3 3
dasar dalam menguasai mikrokontroler ESP32
Penggunaan modul pembelajaran robot
: 4 3 4 4 4
mempermudah pembelajaran
Penggunaan media pembelajaran robot dapat
- o - 4 4 4 3 4
memberikan motivasi belajar
Media pembelajaran robot dapat meningkatkan
perhatian untuk mempelajari materi mikrokontroler 4 4 3 3 3
ESP32
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Lampiran 3 Kuesioner (2)

Iweyedip yepnw 10go. uelelejaguad
[npow wepep uequaqip BueA 14-Ip\ dmias 1synasu)

Iweyedip yepnuw 10qo4 uelelejaquiad
Inpow wepep uexuaqgip BueA yrooianjg dnias Isynasuj

yLie) eAep Bjijiwaw
10qos ueselejaqwiad |npow  uBYNIN|SSY  BJIRISS

1des yepns uejesad
1ees 10004 eped usuodwoy-usuodwoy ueredwsuad

edeqIp
yepnw uep 10qoJ usuodwoy Xels| erel nbBuebbusw
Mepn 10qgos ueselejaqwad npow eped ueifeq
reusBusw ueBuessley IsLag uesijn)  ueredwauad

Iweyedip yepnw j0qo.
uetelejaquiad [npow eped Bulim ISYNASUI Jequies)

Iweyedip yepnw 10go.
uetelejaquiad |npow eped ueyesad ISYNASUL Jequies

InjeJa) yepns 10qol uesefejaquiad
[NpowW wefep 10qoJ Usuodwoy Xels] e1e) ueinjeluad

10qo. ueselejaquiad [npow eped epe BueA syai/uesin
MMuag uep uelnyn ueeunbbuad 1susisisuoy ledepts |

€T

)

17

0T

€ € 14
€ € 14
14 € 14
14 € 14
14 € 14
€ € €
€ € 14
14 € €
14 € 14
8 L 9

emsIseyel uodsey

ueeAueliad

trial version
www.balesio.com

Optimized using




74

¢eds3

p p p e p p v Jajonuoxoiw Leyew Lefejadwsw ynun ueleysad

uexiexBuluaw yedep joqou ueselejaquiad eIpaA

Jele]aq 1ISeAlow ueyLIBqUIBW

v | v | v |E€ v €|V Tedep 10q0. uelelejaquad eipaw ueeunbbuad

ueselejaquiad

14 € 14 14 v v 14 yepnwJadwaw jogoJ ueselejaquad [npow ueeunbbuad

2£dS3 J9j011uoxosxIW resenbusw wejep

14 14 € 14 € € 14 Jesep uejidwelalay yenwsaw joqos ueselejaquiad [Npo

2EdS3 19]00U0X O IW LI8YeW IWeyeWaW Wejep

€ 14 14 € € 14 14 eunbbuad uexyepnwsw uexe 10go4 uetelelaquad |Npo

p p p e . . v uexeunbip ynjun uewe jogoJ ueselejaquiad |NPOIA

yepnw uebuap uexnxejip 1edep j0qo.

v | €] € ¢ v, e v ueselejaquiad |npow ueiseladoBuad ueynin|assy ereass

yepnuw uebuap 1weyedip redep

v | v | v | E€ v, e v uetelejaqwiad [npow eped weiboud ueyninjassy eJedas

SasyeIp nun

el €| v | € v | €|V NS epn uesefejaquiad [npow eped uid ueledwauad

yepnuw uebBuap uexnde]ip yedep 10goJ ueselejaquiad

e | €| ¥ | € v | €| ¥ [npow eped [agey uebungueAuad ueynin|assy eledss
€T | ¢T | TT | OT 8 L 9

emsIseye| uodsay

ueeAueliad

trial version
www.balesio.com

Optimized using




75

Optimized using
trial version
www.balesio.com

Modul yang ada sudah memberikan penjelasan dengan baik dan mudah dipahami. Namun untuk gambar
o ditampilkan di modul bisa menggunakan kualitas HD agar lebih jelas karena ada beberapa modul yang
- gambarnya agak buram dan sebaiknya menuliskan bagian dari gambar yang ditunjukan (contoh: bagian
depan, bagian belakang) agar ketika merakit tidak terbalik. Selebihnya sudah sangat baik.
S penunjukan komponen ada yang bergeser kak, sebagian kecil
i belajar merakit robot sangat menyenangkan
o | Ada modul yang isinya salah dengan barang yang dibutuhkan. Tolong diperbaiki. Namun, untuk teksnya,
- masih bisa dipahami.
Saya berharap kedepannya bisa diperbaiki lagi kekurangan2 minor, overal sudah sangat baik. Saya juga
© o berharap sebagai saran saya yaitu bisa dibuatkan video tutorial yang interaktif guna memudahkan
% penyampaian perakitan secara audiovisual
‘B
5__‘5 Seluruh aspek yang berkaitan dengan materi pembelajaran dan praktik sangat mudah dipahami, di
&S] o praktikkan dan juga menambah motivasi. Saran saya untuk judul atau header modul ada beberapa yang
> masih salah tulis seperti intruksi bagian Bluetooth dan WiFi, gambar pada modul ada beberapa yang kurang
[ jelas, warna font pada gambar juga kurang jelas. Selebihnya sudah sangat baik
o
o
$ [ pembelajaran sangat menarik, namun untuk modul pembelajaran agar dilengkapi lagi
o
© Saya mengucapkan banyak terima kasih karena sudah dengan sabar mengajari saya. Sukses selalu kak
deby. Terima Kasih
o Saya rasa seluruh proses pembelajaran sudah baik dan mudah untuk dipahami serta dipraktikan
~ saya berharap module yang diberikan lengkap
o | Masih ada beberapa modul yang tidak sesuai antara komponen yang dubutuhkan dengan alur pembuatan
robot sehingga kadang terdapat kekurangan komponen pada modul yang diberikan
o~ Masih ditemukan berbagai Typo dalam modul pembelajaran yang mungkin bisa diperbaiki lagi.
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