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Kecenderungan teknologi pada masa mendatang adalah penggunaan 

perangkat keras yang dapat menggantikan fungsi tenaga manusia secara penuh. Hal 

ini tentu dapat memudahkan pekerjaan manusia secara efektif dan efisien, baik dalam 

hal waktu pelaksanaan maupun cara pengoperasian. Aplikasi penggunaan perangkat 

keras ini mulai dari fungsi yang sederhana hingga fungsi kegiatan beresiko tinggi, 

maka dibutuhkan sebuah perangkat yang dapat membantu manusia dengan fungsi 

memindahkan benda yang dikendalikan dari jarak jauh secara realtime. 

Pada Tugas Akhir ini direalisasikan sebuah robot beroda yang memiliki 

lengan sebagai pencapit yang berguna sebagai pengganti lengan manusia untuk 

memindahkan barang serta mampu menampilkan gambar sebagai fungsi pengamatan 

melalui program flowstone secara nirkabel 

Robot wireless beroda pemindah barang ini berhasil direalisasikan dengan 

enam roda sebagai penggerak utama yang dilengkapi dengan kamera dan manipulator 

lima sudut kebebasan yang dikendalikan menggunakan joystick PS2. Robot dapat 

memindahkan benda berupa tabung berukuran tinggi 20cm, diameter 7cm, berat 

maksimal 2kg dengan presentase keberhasilan 90% saat diam dan 60% saat berjalan 

dengan kecepatan rata-rata 1,616 m/s, jarak kontrol maksimum 28,8m dengan 

jangkauan lengan 1,2m.  

Kata kunci : Robot, Wireless, Beroda, Pemindah Barang, Lengan (Manipulator),           

Flowstone, FIT-PC, Camera, Joystick. 
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 The trend of technology in the future is using hardware that can replace the 

function of human labor. This course can facilitate human work effectively and 

efficiently, both in terms of execution time as well as how the operation 

independently and even has its challenges and risks. The implementation of this 

hardware start from simple device until high risk function, then needed a device that 

can help people move objects with functions that controlled remotely in realtime. 

In this final project realized a wheeled robot with an arm as a useful object 

claws instead of a human arm capable for displaying images as a function of the 

observation through the flowstone wirelessly. 

Wireless robot for object shifter was successfully realized with six wheels as 

the prime mover equipped by cameras and five degree of freedom manipulator 

controlled by joystick PS2. The robot can move object a tube 20cm high, 7cm 

diameter, weight 2kg with 90% success percentage when stationary and 60% when 

running at an average speed of 1.616 m, maximum control distance of 28.8 m with 

1.2 m arm's reach. 

 

Keywords: Robot, Wireless, Mobile, Object Shifter, Manipulator, Flowstone, 

FIT-PC, Camera, Joystick. 
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