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ABSTRAK 
 

Keberadaan teknologi robotika saat ini sangat membantu dalam aktivitas 

manusia untuk mempermudah melakukan perkerjaan. Salah satu teknologi robotika 

saat ini yaitu lengan robot. Lengan robot merupakan  jenis robot yang menyerupai 

lengan manusia yang dapat memindahkan barang dari satu tempat menuju tempat 

lainnya. Namun ketika lengan robot ditempatkan pada area yang memiliki kondisi 

lingkungan yang ekstrim, maka lengan robot tersebut harus dilengkapi dengan 

sebuah sistem pengendali jarak jauh. Penelitian ini bertujuan untuk merancang 

lengan robot yang memiliki 4 derajat kebebasan dan mampu dikendalikan dari jarak 

jauh melalui komunikasi wifi dengan menentukan nilai waktu tunda. Lengan robot 

dirancang menggunakan mikrokontroler NodeMCU ESP-12E dimana 

mikrokontroler tersebut sudah  memiliki fitur untuk terhubung kedalam jaringan 

WiFi. Lengan robot memiliki lima buah motor servo dan dapat bergerak 

berdasarkan empat bagian yaitu base, shoulder, elbow, dan wrist serta sebagai end-

effectornya adalah gripper. Hasil penelitian menunjukkan bahwa lengan robot 

mampu dikendalikan dengan jarak jangkauan maksimum sejauh 16 meter dan 

memiliki rata-rata waktu tunda sebesar 66.6 ms. 

Kata Kunci : Lengan Robot, 4 DOF, Komunikasi Wifi, Motor Servo, 

Mikrokontroler, NodeMCU, ESP8266 
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ABSTRACT 
 

The existence of the current robotics technologies are helpful in human activity 

to make it easier to do worked. One of the current robotics technologies is the 

robotic arm. Robotic arm is a type resembling robot of a human arm that can move 

goods from one place to another. But when the robotic arm is placed in an area 

that has extreme environmental conditions, then the robotic arm must be equipped 

with a system remote control. This research aims to design the robotic arm has four 

degrees of freedom and are able to be remotely controlled via a wifi communication 

with determining the value of delay time. Robotic arm designed using micro 

controller the NodeMCU ESP-12E which is the micro controller already has the 

feature to connect into a wifi network. Robotic arm has five servo motor and can 

move based on four parts namely base, shoulder, elbow, and wrist as the end-

effector is the gripper. The result of research showed that the robotic arm is capable 

of being controlled at a distance of maximum range as far as 16 meters and had an 

average delay time of 66.6 ms. 

 

Keywords : Robotic Arm, 4 DOF, Wifi Communication, Servo Motor, 

Microcontroller, NodeMCU, ESP8266 
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1. BAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1.Latar Belakang 

Keberadaan teknologi robotika saat ini sangat membantu dalam aktivitas 

manusia untuk mempermudah melakukan perkerjaan. Salah satu teknologi robotika 

saat ini yaitu lengan robot 

Lengan robot atau biasa disebut dengan robot manipulator terdiri dari gabungan 

dari beberapa segmen dan joint yang dibagi menjadi empat bagian yaitu base, 

elbow, shoulder dan gripper [1]. Secara umum lengan robot merupakan alat 

mekanik yang menggantikan tugas manusia yang berhubungan dengan perkerjaan 

fisik yang sifatnya berulang-ulang, mempunyai resiko tinggi seperti mengangkat 

barang-barang berat dari satu tempat ke tempat lain, melakukan pekerjaan cepat, 

presisi, dan membutuhkan daya tahan serta konsentrasi tinggi [2]. Namun ketika 

lengan robot ditempatkan pada area yang memiliki kondisi lingkungan yang 

ekstrim, maka lengan robot tersebut harus dilengkapi dengan sebuah sistem 

pengendali jarak jauh. 

Berdasarkan gagasan diatas penulis tertarik untuk membuat lengan robot yang 

dapat dikendalikan jarak jauh melalui jaringan wi-fi. Banyak penelitian yang 

sebelumnya sudah melakukan metode sistem pengendalian dari jarak untuk 

mengendalikan lengan robot salah satunya penelitian dari Yoel Anggun Wiratama 

Putra dan Djoko Untoro yang berjudul “Perancangan Kontroler Lengan Robot 

Hastobot Menggunakan Android dan Arduino dengan komunikasi Bluetooth” [3]. 

Penelitian yang dilakukan oleh Yoel Anggun Wiratama Putra dan Djoko 

Untoro, menggunakan mikrokontroler Arduino Uno, lengan robot yang dirancang 

memiliki 4 buah motor servo. Selain itu menggunakan modul Bluetooth Seri HC-

05 sebagai komunikasi antara lengan robot dengan smartphone. 

Lengan robot yang akan dibuat oleh penulis berbeda dengan lengan robot yang 

dibuat peneliti sebelumnya.Lengan robot yang akan dibuat dikendalikan melalui 

jaringan WiFi, menggunakan 5 buah motor servo, memiliki 4 derajat kebebasan dan 

gripper sebagai end effector. Lengan robot dibuat menggunakan NodeMCU 
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ESP8266 ESP-12E dimana mikrokontroler tersebut sudah memiliki fitur untuk 

terhubung kedalam jaringan WiFi. 

1.2.Perumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang yang diuraikan, maka penulis merumuskan masalah 

yang terjadi sebagai berikut : 

1. Manusia memiliki keterbatasan fisik rentan terjadinya human error akibat 

pekerjaan yang sifatnya berulang-ulang, membutuhkan daya tahan dan 

konsentrasi tinggi seperti mengangkat barang-barang berat dari satu tempat 

ke tempat lain sehingga dapat berpotensi membahayakan keselamatan kerja. 

2. Apabila lengan robot tidak mampu dikendalikan di daerah dengan kondisi 

lingkungan yang ekstrim. 

1.3.Tujuan 

Tujuan dari penelitian ini adalah  

1. Menentukan nilai beban angkat maximum yang diterima pada lengan robot 

yang dirancang. 

2. Mengimplementasikan teknologi komunikasi wi-fi untuk menggerakkan 

lengan robot dari jarak jauh dengan menentukan nilai waktu tunda.  

1.4.Batasan Masalah 

Karena kompleknya permasalahan yang terdapat dalam sistem ini, maka perlu 

adanya batasan-batasan untuk menyederhanakan permasalahan ini, yaitu: 

1. Lengan robot dikendalikan jarak jauh melalui jaringan Wifi menggunakan 

NodeMCUESPS12E V.3 Lollin 

2. Lengan robot dan gripper terbuat dari bahan akrilik dengan tebal 3 mm 

yang didesain menggunakan software solidworks 2015. 

3. Menggunakan lima buah motor servo sebagai actuator. 

4. Lengan robot memiliki 4 derajat kebebasan dan gripper sebagai end 

effector. 
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1.5.Manfaat Perancangan 

1. Menghasilkan lengan robot yang mampu dikendalikan dari jarak jauh 

menggunakan smartphone android melalui komunikasi WiFi. 

2. Sebagai sarana pembelajaran komunikasi Wifi menggunakan Modul WiFi 

ESP8266. 

3. Sebagai sarana pembelajaran lengan robot 4 DOF (Degrees Of Freedom) 

cara gerak dan pengendaliannya. 

4. Dapat meningkatkan kreatifitas Mahasiswa serta dapat meningkatkan 

kompotensi dalam merancang robot manipulator 

1.6.Sistematika Penulisan 

Sistematika penulisan pada tugas akhir ini terdiri dari enam bab bagian 

penulisan yaitu : 

Bab 1 Pendahuluan. Pada bab ini akan dibahas mengenai latar belakang, 

rumusan masalah, tujuan perancangan, batasan masalah, manfaat perancangan. 

Bab 2 Tinjauan Pustaka. Pada bab ini akan dibahas mengenai tinjauan 

pustaka dengan mengumpulkan informasi yang mendukung dan mendasari 

pada penulisan tugas akhir ini. Adapun sumber media yang digunakan yaitu 

buku-buku acuan, jurnal serta informasi yang diperoleh dari internet. 

Bab 3 Perancangan Sistem. pada bab ini akan dibahas mengenai alur dari 

perancangan lengan robot yang dilakukan.  

Bab 4 Hasil Perancangan dan Pembahasan. Pada bab ini akan dijelaskan 

mengenai proses pengujian dari komponen sistem dan pengujian keseluruhan 

sistem. 

Bab 5 Penutup. Pada bab ini berisi kesimpulan dari hasil penelitian yang 

diperoleh sesuai dengan tujuan penelitian. saran digunakan untuk 

menyampaikan permasalahan yang dimungkinkan untuk penelitian lebih 

lanjut.
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