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ABSTRAK

Troli supermarket adalah alat vang digunakan untuk membawa barang
belanjaan saar berbelanja di supermarket atau toko serba ada. Troli ini
umumnya terbuat dari logam atau plastik dan dilengkapi dengan roda
schingga muodah digerakkan di sekitar toko. Penggunaan troli sangat
berguna untuk mengangkut barang dalam jumlah besar. Tetapi semakin
banyak barang yang dibeli. semakin sulit mendorong atau menarik troli.
Untuk mengatasi hal ini, troli otomatis dikembangkan agar dapat
mengikuti gesture tangan penggung, mengurangi kebutuhan untuk
mendorong secara manual. Sistem ini menggunakan kamera yang dapat
mendeteksi  gesture  tangan  menggunakan  python  dan  teknik
pembelajaran mesin melalui mediapipe. Troli ini berhasil mengikuti
perintah tangan dengan baik dalam berbagai kondisi seperni bergerak
maju, kirl, kanan, mundur, dan berhenti dengan tingkat akurasi 98%,
Kegagalan sebesar 2% terjadi akibat pencahayaan yang kurang baik
dalam pengujian. Kecepatan rata-rata troli adalah 17,48 cm/s tanpa beban
dan 7,47 em/s dengan beban maksimal 30 kg. Troli tidak dapat melehihi
batas maksimal tersebut. Baterai troli dengan batas discharge 10,5V
memiliki masa pakai sekitar 30 menit tanpa beban dan 47 menit dengan
beban 50 kg. Jarak maksimum antara troli dan objek adalah 650 cm. Jarak
ideal untuk mendeteksi gesture tangan menggunakan kamera adalah
antara 50 hingga 150 ¢m, dengan intensitas cahava ideal 10 Jux.

Kata kunci : robot troli, mikrokontroller, pengolah citra, isyarat tangan,
mikrokomputer.



ABSTRACT

Supermarket tralley is a tool used to cavry shopping items while shopping
i a supermarket or department store. This irolley is wsually made of
metal ov plastic and eguipped with wheels for easy movement around the
store. The use af trollevs is very usefid for transporting goods in large
guantities, But the more items purchased, the havder it is to push or pull
the trolley. To overcome this, mutomatic trollevs were developed to folfow
the movement of the user's hand, efliminating the need to push manwally,
This system uses a camera that can detect hand movemenis using python
amd machine learning technigues via mediapipe. This trolfey suceessfully
follows hand commands in various conditions such as moving forward,
left, right, backwards and stopping with an accuracy vate of W8%. Failure
af 2% ocowrved due to poor lighting in the test. The average speed of the
trolley is I7.48 emds without load and 7.47 cmds with a maximum load af
S0 ke, The cart canmot exceed this maxinam lmin. A reolley battery with
a discharge fimit of 103V has a service life of approx. 50 minutes withont
focd and 47 minutes with 50 ke load, The maximum disiance between the
trolfey and the object is 650 cm. The ideal distance for detecting hand
movements using o camera is between 50 and 150 cm, with an ideal light
intensity of around 10 fux.

Kevwords: trelley robot, microconiveller, image processing,  hawd
gesinre, microcampurer.
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DAFTARISTILAH

Hand Gesture : Gesture tangan dan jari yang digunakan
untuk berkomunikasi atau menyampaikan
maksud tanpa menggunakan kata-kata,

gt : Keluaran.

fnpur i Masukan.

Modern : Terbaru,

lux i Satuan unit pengukuran yvang digunakan

untuk  mengukur tingkat pencahayaan
atan fluks bercahava per satuan luas.

Inisialisasi : Menetapkan mode operasi atau membaca
konfigurasi dari  file atau perangkat
eksternal. inisialisasi dilakukan saat sistem
atan program dimulai.

Robot 2 mesin vang dirancang untuk melakukan
ugas secara olonom atau semi-otonom,
yvang telah diprogram untuk melakukan
serangkaian instruksi.

Library i Kumpulan kode atau program wvang telah
ditulis sebelumnya dan disediakan untuk
digunakan kemhbali oleh programmer.

Open Soisrce L Kode sumber dari perangkat lunak dibuat
tersedia untuk umum dan dapat diakses,
digunakan.dimodifikasi,dan distribusikan
secara bebas.

Tracking : Proses mengikuti objek tertentu secara
otomatis dari frame ke frame dalam
sebuah video atau gambar.

Computer Vision B Bidang ilmu komputer dan kecerdasan
buatan vang berfokus pada
memungkinkan  komputer menafsirkan
dan  menganalisis  gambar dan  video
dengan  cara  vang mirip  dengan
penglihatan manusia.
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fmage Processing
Microcomputer

Flowchart

Display

Pizel

Humenr Machine Interface

Ceomrroller

BRox

Delay

Metode pemrosesan data eitra digital.
Sebuah komputer yang dirancang dengan
ukuran kecil dan sumber daya yang
terbatas.

Alur kerja atau algoritma dalam suatu
program atau sistem,

Perangkat clektronik  vang  digunakan
untuk menampilkan output visual, seperti
teks, gambar, dan video.

Titik-titik kecil vang membentuk gambar
alau tampilan digital.

Interaksi antara manusia dan mesin,
Mengontrol dan mengatur suatu sistem
atau perangkat clektronik.

Bounding Box, kotak persegi atau persegi
panjang vang mengelilingi objek di dalam
gambar,

Metode dalam  pemrograman  yang
digunakan untuk  menunda  cksekusi
program untuk sementara waktu.
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DAFTAR SINGKATAN

DC i Direct Current

cm 1 Centimeter

M i Meter

Nm : Manometer

mm : Milimeter

Ke : Kilogram

ToF : Time of Flight

5 ¢ Second

PIDy : o Proprtional Integral Derivative
PWM c Pulse Width Modulation
HMI 1 Human Machine Interface
OpenCy i Open Computer Vision

[ o Personal Computer

CPuU o Cenfral Processing Unir
GPU : o Graphic Processing Unit
L0 : InputfOutput

v : Vel

| o Arus

W o Dava

Kb 1 Kilohites

Hz ¢ Henez

D i Degree

“ ;o Derajat

Voo o Foltage Common Collector
GND : Ground

SDA t Serial Data

sSDL : Serial Clock

LsSB o Unbversal Serial Bus
GPIO 1 General Pin Input Ouipue
UART o Universal Asynchronouws Receiver Transmitter
s o Serial Peripheral Intevface
12C o Inter Infegrated Circuit
RAM t Random Access Memory
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