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ABSTRAKSI 
 

ROBOT MOBILE MENGGUNAKAN JARINGAN NIRKABEL SEBAGAI PENGENDALI MANUAL 

BERBASIS ARDUINO 
 



ZIKRY RIYAN BARIZKY ZUWARDI (1113500365)  
 

 
Kebutuhan manusia untuk menerapkan teknologi di kehidupan nyata semakin meningkat, terutama 

dalam hal membantu pekerjaan sehari-hari dan melakukan sesuatu yang secara umum bisa meniru tingkah 

laku manusia. Pengintaian ke dalam suatu ruangan masih dilakukan oleh manusia. Robot Mobile 
Menggunakan Jaringan Nirkabel Sebagai Pengendali Manual Berbasis Arduino adalah teknologi robot yang 
praktis. Tujuan utama dari Tugas Akhir ini adalah membuat sebuah Robot Mobile yang dapat mengintai 

atau mengamati kondisi suatu ruangan yang bisa bergerak secara manual. Menguji Sensor Ultrasonic yang 
digunakan pada robot saat mengukur jarak benda yang ada di depannya. Menunjukan bahwa penggunaan 

empat buah motor DC dalam robot mobile dapat lebih mengoptimalkan pergerakan robot. 
 
Kata kunci : Kata Kunci : Sensor Ping, IPCam, Ethernet Shield, Arduino Mega 
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