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ABSTRAK
Penerapan Web Base Sebagai Kontroller dan NodeMCU 1.0 (Esp-
8266) Sebagai Media Komunikasi Pada Kendali Robot Kiper
Sepak Bola Beroda
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Pustaka)
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ABSTRAK

Web Base Controller merupakan sebuah basis web yang berfungsi mengontrol
sebuah Robot sepak bola dalam melakukan aksi dilapangan dengan menggunakan
modul NodeMCU 1.0 (Esp-12E) sebagai media komunikasi data. Web Base tersebut
dapat memicu agar robot bisa aktif (on) dan dapat menentukan pergerakan robot
yang di inginkan melalui penekanan tombol yang ada pada Web Base Controller.
Untuk menghubungkan Web Base ke Robot dibutuhkan sebuah Modul NodeMCU
1.0 (Esp-12E) agar Robot dapat bermanuver sesuai dengan intruksi Web Base.
Modul NodeMCU 1.0 (Esp-12E) adalah alat yang dapat menggerakkan robot
melalui Web Base Control yang terhubung ke jaringan SSID yang telah tersedia
pada acces point. Hasil yang diperoleh, Web Base Controller dapat bekerja
layaknya referee box dalam mengendalikan robot soccer dan dapat digunakan
sebagai basis kendali jarak jauh pada robot soccer. Maka dari hasil uji coba Web
Base Controller dapat bekerja 100%.

(Kata kunci : Web Base Controller, NodeMCU 1.0 (Esp-12E), Robot Soccer.)



ABSTRACT
Application of Web Base as Controller and NodeMCU 1.0 (Esp-

8266) as Communication Media in Robot Control of Wheeled
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ABSTRACT

Web Base Controller is a web base that functions to control soccer robots in
carrying out actions in the field using the NodeMCU 1.0 (Esp-12E) module as a
data communication medium. The Web base can trigger so that the robot can be
active (active) and can determine the desired movement of the robot through
pressing the button on the Web Base Controller. To connect the Web Base to the
Robot, the NodeMCU 1.0 (Esp-12E) Module is needed so that the Robot can
maneuver according to Web Base instructions. The NodeMCU 1.0 module (Esp-
12E) is a tool that can move robots through the Base Web Control that is connected
to the SSID network available at the access point. The results obtained, the Web
Base Controller can work like a referee box in controlling robot football and can
be used as a remote control base on robot soccer. Then from the test results the
Web Base Controller can work 100%.

(Keywords : Web Base Controller, NodeMCU 1.0 (Esp-12E), Robot Soccer.)
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