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ABSTRAK 

 

    Perkembangan teknologi yang semakin canggih memudahkan industri dalam 

proses produksi. Saat ini industri telah menggunakan teknologi yang dapat 

mengganti dan memudahkan tenaga kerja manusia menjadi tenaga kerja mesin. 

Salah satu tenologi yang digunakan industri adalah robot SCARA. Robot SCARA 

(Selective Compliance Assembly Robot Arm) adalah  jenis robot manipulator yang 

dirancang untuk melakukan tugas-tugas pemindahan dan perakitan dalam industri. 

Pada robot SCARA timbul permasalahan yaitu untuk pengontrolan  robot SCARA 

diperlukan penyesuaian dari kecepatan motor, servo, arah pergerakan terhadap 

fungsi dari robot scara tersebut. Untuk itu dapat dilakukan pengeontrolan melalui 

IOT atau internet dengan menggunakan arduino dan wimos maka proses 

pengontrolan robot dapat dilakukan. Dengan menggunakan jaringan internet dapat 

dipastikan perancangan pengontrolan robot scara dapat terlaksana. Penelitian ini 

diharapkan menghasilkan sebuah prototipe robot scara dan alat pemogram robot 

scara berbasis jaringan/wifi. Parameter dari penelitian ini berupa sudut dan 

kesimbangan dari robot scara untuk membaca kondisi awal robot scara yang akan 

dikontrol. Penelitian melakukan rancangan prototipe sistem kendali lengan robot 

berbasis Internet of Things (IoT) dengan memanfaatkan mikrokontroler wemos 

D1 mini. 

Kata kunci : Alat Kontrol; Robot scara; Internet Of Things; Robot; Robot arm  
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BAB I  

PENDAHULUAN 

 

1.1   Latar Belakang Masalah 

Penelitian melakukan rancangan prototipe sistem kendali lengan robot 

berbasis Internet of Things (IoT) dengan memanfaatkan mikrokontroler wimos 

(8266). Mikrokontroler wimos merupakan suatu modul perangkat elektronik yang 

dapat digunakan dengan arduino berbasis pada ESP8266 sehingga modul ini dapat 

digunakan untuk membuat suatu project yang khusus menggunakan konsep IOT. 

Perbedaan penelitian yaitu pada penelitian ini merancang suatu alat yang dapat 

merancang lengan robot berbasis internet of things berbeda dengan perancangan 

sebelumnya yang masih mengendalikan robot secara konvensional. (Syah Alam, 

dkk 2021) 

Robot SCARA (Selective Compliance Assembly Robot Arm) adalah jenis 

robot industri yang memiliki lengan berbentuk silinder dan dapat bergerak dalam 

dua sumbu horizontal serta satu sumbu vertikal. Robot ini dirancang untuk 

melakukan tugas-tugas seperti perakitan, pengangkatan, dan pemindahan benda-

benda di lingkungan produksi. Robot SCARA telah digunakan secara luas dalam 

industri manufaktur untuk meningkatkan efisiensi dan produktivitas. Pada 

penelitian ini peneliti akan membuat sebuah alat yang akan menjadi alat 

pemogram robot scara berbasis internet of things yang mana tidak perlu membuat 

code baru untuk setiap gerakkan robot scara yang kita inginkan dan juga bisa 

melakukan program dari jarak jauh menggunakan smartphone atau perangkat 

yang terhubung ke jaringan internet. 

Internet of things merupakan sebuah konsep di mana suatu benda atau objek 

ditanamkan teknologi-teknologi seperti sensor dan software dengan tujuan untuk 

berkomunikasi, mengendalikan, menghubungkan, dan bertukar data melalui 

perangkat lain selama masih terhubung ke internet. IoT memiliki hubungan yang 

erat dengan istilah machine-to-machine atau M2M. Seluruh alat yang memiliki 

kemampuan komunikasi M2M ini sering disebut dengan perangkat cerdas 
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atau smart devices. Perangkat cerdas ini diharapkan dapat membantu kerja 

manusia dalam menyelesaikan berbagai urusan atau tugas yang ada. 

Dari masalah diatas, maka penulis mencoba melakukan penelitian dengan 

judul “Perancangan Robot SCARA 5 dof berbasis Internet Of Things (IOT)” yang 

mana pada penelitian ini, penulis mencoba membuat suatu rancangan prototipe 

alat robot SCARA dan alat pemogram robot SCARA menggunakan smartphone 

atau perangkat yang terhubung ke jaringan internet tanpa perlu mengontrol robot 

SCARA secara manual dengan potensio. 

 

1.2. Rumusan Masalah 

1. Bagaimana cara membuat robot SCARA berbasis arduino? 

2. Bagaimana cara membuat robot SCARA dengan pengontrolan berbasis 

IOT? 

3. Bagaimana cara memprogram robot SCARA berbasis Internet of think? 

 

1.3. Batasan Masalah 

1. Merancang prototipe alat robot SCARA berbasis arduino. 

2. Merancang prototipe robot SCARA yang dapat dikontrol berbasis IOT 

menggunakan modul wemos ESP8266.  

3. Merancang prototipe robot SCARA berbasis IOT dengan interface 

aplikasi REMOTE XY sebagai media kontrol dan media pemrograman 

robot. 

 
1.4. Tujuan Penelitian 

 

1. Dapat mengontrol robot dengan menggunakan smartphone dari jarak 

jauh atau secara wireless 

2. Menghasilkan sebuah prototipe robot SCARA 5 DOF dan alat kontrol 

robot SCARA 5 DOF berbasis internet of things. 

3. Mendapatkan hasil pengontrolan robot SCARA yang sesuai dengan 

sudut yang telah diprogram pada alat yang dibuat. 
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1.5. Manfaat Penelitian 

 

1. Bagi Institusi 

Dapat dijadikan bahan untuk promosi. 

2. Bagi Penulis 

Menambah pengalaman dan wawasan dalam penelitian perancangan alat 

pemograman robot SCARA 5 DOF berbasis internet of things. 

3. Bagi Pembaca 

Penelitian diharapkan dapat dijadikan referensi dalam perancangan alat 

pemograman robot SCARA 5 DOF berbasis internet of things. 

 


