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ABSTRAK

Dalam dunia teknologi, perkembangan robot sekarang ini sangat cepat.
Hampir setiap kegiatan yang tidak dapat dilakukan manusia, robot dapat
menggantikannya. Pengunaan robot ini sangat mempermudah manusia dalam
menyelesaikan tugas. Salah satu contohnya adalah robot bermata.

Robot bermata ini didesain mengunakan kamera untuk melihat apa yang
ada di sekitarnya dan robot ini juga dilengkapi dengan lengan untuk mengambil
benda-benda yang ada disekitarnya. Robot ini memiliki pemancar dan penerima
sehingga dikendalikannya secara manual dengan menggunakan remot control.
Gambar yang diterima oleh kamera akan dikirimkan melalui pemancar video dan
diterima oleh TV untuk ditampilkan secara langsung. Sehingga kita bisa
mengendalikannya dengan melihat di TV tanpa harus melihat langsung kerobot.

Kata kunci: lengan robot, kamera CCTV, radio control RC, pemancar

dan penerima video
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