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ABSTRAK

RANCANG BANGUN TROLI OTOMATIS BERBASIS GESTURE
CONTROL
(2022: xv : 62 Halaman + Daftar Gambar + Daftar Tabel + Lampiran)

HYUNDA BETZAHROSA VI WARDANA
061930331257

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI TEKNIK TELEKOMUNIKASI
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Supermarket yang luas memiliki fasilitas kemudahan untuk berbelanja yaitu troli.
Ada berbagai jenis troli salah satunya troli plastik yang sering digunakan oleh
konsumen untuk mengangkut belanjaan. Penulis berusaha mendesain dan
merancang ulang produk troli ini yang dapat memudahkan konsumen untuk
berbelanja kebutuhan kehidupan sehari-hari mereka. Troli umumnya digerakan
dengan cara didorong atau ditarik yang berarti masih menggunakan kekuatan
manusia. Dengan menerapkan sistem troli otomatis akan membantu memudahkan
pekerjaan manusia. Sehinggga dalam hal tersebut penulis menemukan ide untuk
membuat suatu alat berbasis Gesture Control yang dapat memfungsikan troli
mengikuti pengguna. Mengugnakan sensor Gyro Accelerometer, Wemos D1
Mini, NodeMCU ESP8266, Driver Motor L298N dan Arduino Uno. Sensor Gyro
Accelerometer berfungsi membaca akselerasi pergerakan tangan pada User,
kemudian diteruskan melalui Wemos D1 Mini untuk mengirimkan sinyal ke
modul NodeMCU ESP8266. Lalu data tersebut akan diteruskan ke Arduino yang
berfungsi untuk mengolah data untuk menggerakkan Driver Motor sebagai arah
pergerakan trolinya. Pengguna hanya perlu memegang alat perintah geraknya
berupa rangkaian sensor accelerometer. Apabila pengguna melalukan pergerakan
tangan maka troli akan bergerak sesuai perintah pergerakan oleh pengguna.

Kata Kunci : Gesture, Sensor Accelerometer, Mikrokontroler Arduino Uno,
NodeMCU



ABSTRACT

DESIGN OF AUTOMATIC TROLLEY BASED GESTURE CONTROL
(2022: xv : 62 Pages + Pictures + Tables + Attachment)

HYUNDA BETZAHROSA VI WARDANA

061930331257

ELECTRO ENGINEERING MAJOR

TELECOMMUNICATION ENGINEERING STUDY PROGRAM
STATE POLYTECHIC OF SRIWIJAYA

Within the breadth of supermarkets, supermarkets have facilities that make it easy
to shop called trolleys. There are various types of trolleys, one of them is a plastic
trolley that is often used by consumers to carry groceries. The author tried to
design and redesign this trolley product that can make it easier for consumers to
shop for their daily life needs. Trolleys are generally move by being pushed or
pulled, which means they still use human strength. By implementing an automatic
trolley system, it will help facilitate human work. In that case the author found
the idea to create a Gesture Control-based tool that can enable the trolley to
follow the user. Using the Gyro Accelerometer sensor, Wemos D1 Mini,
NodeMCU ESP8266, L298N Motor Driver and Arduino Uno. The Gyro
Accelerometer sensor functions to read the acceleration of hand movement on the
User, then it is forwarded through the Wemos D1 Mini to send a signal to the
NodeMCU ESP8266 module. Then, the data will be forwarded to the Arduino
which functions to process data to move the Motor Driver as the direction of
movement of the trolley. Users only need to hold the motion command tool in the
form of a series of accelerometer sensors. If the user makes a hand movement,
the trolley will move according to the movement command by the user.

Keyword : Gesture, Accelerometer Sensor, Mikrokontroler Arduino Uno,
NodeMCU
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