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ABSTRAK 
 

Dalam dunia teknologi maupun kehidupan manusia sehari-hari, penggunaan robot saat ini sangat 

membantu dalam menyelesaikan tugas atau pekerjaan yang tidak bisa dilakukan oleh manusia. Kelebihan yang 

dimiliki robot memudahkan manusia dalam menyelesaikan pekerjaan. Oleh karena itu, agar dapat membantu 

manusia, robot lengan sebagai pemisah barang dibuat dengan tujuan untuk menghemat waktu dalam 

menyelesaikan pekerjaan dalam mengambil dan memindahkan barang, mendapatkan hasil akhir yang 

berkualitas, mengurangi resiko yang dapat membahayakan manusia 

 

Pada penelitian ini penulis fokus pada sistem penggerak, kontrol penggerak dan monitoring melalui web 

yang merupakan bagian pada modul utama. Modul utama terdiri dari mainboard robot untuk menempatkan 

sistem operasi, web server. 

 

Robot modular nirkabel berbasis web terdiri dari tiga unit modul, yaitu modul utama, modul pengolah 

data, dan modul penggerak. Konsep ini memungkinkan terciptanya suatu sistem robot yang terintegrasi dan 

mempunyai fleksibilitas baik dari segi modifikasi perangkat keras maupun perangkat lunak khususnya untuk 

proses pengolahan data. 

Kata kunci : Robot lengan, Motor servo, Arduino Uno, WEB , Kontrol Jaeak Jauh 
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ABSTRACT 
In the world of technology and daily human life, the use of robots is very helpful in completing tasks or 

jobs that can’t be done by humans. Advantages of robot is to easy human in completing the work. Therefore, in 

order to help humans, the robot arm as separator items was created in order to save time in completing the work 

in taking and moving items, get a quality end result, and reducing the risks that could harm humans. 

 In this study the authors focus on the drive system, drive control and monitoring via the web which is 

part of the main module. The main module consists of a robot mainboard to place the operating system, web 

server. 

 

 The web-based wireless modular robot consists of three module units, namely the main module, the 

data processing module, and the drive module. This concept allows the creation of an integrated robot system 

and has flexibility both in terms of hardware and software modifications, especially for data processing. 

 

Keywords : Robot arm, Servo motor, Arduino Uno, WEB, Remote Control 
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