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ABSTRAK

RANCANG BANGUN LENGAN ROBOT PEMINDAH BARANG
BERBASIS INTERNET OF THINGS MENGGUNAKAN
NODE MCU ESP8266
Oleh:
Wahyu Pratama

0619 3032 1206

Kemajuan dibidang teknologi dan robotika disebabkan oleh banyaknya
jumlah robot yang ada dan juga pemanfaatannya dalam kehidupan sehari-hari. Robot
lengan atau disebut dengan Arm robot yang sekarang semakin maju terutama
dibidang perindustrian. Penerapannya dalam bidang industri yaitu untuk
membebaskan pekerjaan dari pekerjaan yang melelahkan, beresiko dan berbahaya.
Jika membahas tentang robot industri, hal yang dipikirkan adalah Arm robot (Robot
lengan). Pada Robot lengan ini yaitu memiliki konsep memindahkan barang
menggunakan lengan robot dengan alat pencapitnya yaitu menggunakan servo dan
konsep pengendalian robot lengan ini menggunakan smartphone dengan jarak jauh
dan arduino sebagai mikrokontroler dengan kecepatan proses data yang cepat
sehingga dapat memproses data yang telah ditetapkan dalam robot lengan ini.

Untuk merancang robot lengan ini menggunakan metode baru yaitu untuk
memindahkan barang dengan berbasis arduino dengan cara pemindahannya dengan
di kontrol melalui smarphone yang diinginkan maka lengan Robot akan
memindahkan barang ketempat tujuan yang diinginkan. Dengan memanfaatkan
teknologi Internet of Things (loT) dan menggunakan aplikasi pada smartphone,
pergerakan robot akan di monitoring secara langsung melalui aplikasi tersebut serta

dapat mengontrol lengan robot dari jarak jauh.

Kata kunci: Arm robot, Mikrokontroler, Internet of Things (loT).



ABSTRACT

RANCANG BANGUN LENGAN ROBOT PEMINDAH BARANG
BERBASIS INTERNET OF THINGS MENGGUNAKAN
NODE MCU ESP8266

By :
Wahyu Pratama
0619 3032 1206

Advances in technology and robotics are caused by the large number of
robots that exist and also their use in everyday life. Robot arm or called Arm robot
which is now increasingly advanced, especially in the industrial sector. Its
application in the industrial sector is to free work from tiring, risky and dangerous
work. When discussing industrial robots, the thing to think about is Arm robot. In
this arm robot, which has the concept of moving goods using a robotic arm with a
clamping device that is using a servo and the concept of controlling this arm robot
using a smartphone remotely and Arduino as a microcontroller with fast data

processing speed so that it can process the data that has been set in this arm robot.

To design this robotic arm using a new method, namely to move goods
based on Arduino by means of the transfer being controlled via the desired
smartphone, the Robot arm will move the goods to the desired destination. By
utilizing Internet of Things (loT) technology and using an application on a
smartphone, the movement of the robot will be monitored directly through the

application and can control the robot arm remotely.

Keywords: Arm robot, Microcontroller, Internet of Things (1oT).
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