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ABSTRAK

Nama : Goorga Manik
NBI : 1461900025
Judul : KENDALI NAVIGASI PADA ROBOT BERODA

MENGGUNAKAN GERAKAN TANGAN

Telah dirancang sebuah alat Impelentasi Robot Remot Control Menggunakan
gesture Berbasis Mikrokontroller Arduino dan NRF24L.01.Yang dimanagerakandari
robot dapat dikendalikan dengan menggunakan gerakan atau gesture tubuh manusia.
Gestur tubuh manusia yang nantinya akan memberikan intruksi agar robot dapat
bergerak. System robot dengan gesture tubuh manusia memerlukan komunikasi antara
robot dengan system pengendalinya. Komunikasi yang digunakan adalah system
komunikasi NRF24L01, dimana menggunakan 2 buah NRF24L01 yang difungsikan
sebagai media komunikasi (Transmiterdan Receiver) antara sistem robot dengan
system control gesture Sistem robot ini menggunakan mikrokontroller Arduino Nano
yang dimana Arduino Uno ini berfungsi sebagai pengolah data. pada sistem robot ini
menggunakan driver pengerak arah putaran motor DC yang dimana driver Berfungsi
menggerakan arah putaran motor DC pada roda robot.

Kata Kunci : Arduino Nano, NRF24L01, Gerakan Tangan.
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ABSTRACT

Nama : Goorga Manik

NBI : 1461900025

Judul : NAVIGATION CONTROL ON WHEELED ROBOTS
USING HAND MOVEMENTS

A remote control robot implementation tool has been designed using gestures
based on the Arduino microcontroller and NRF24L01. Where the movements of the
robot can be controlled using human body movements or gestures. Human body
gestures will later provide instructions for the robot to move. Robot systems with
human body gestures require communication between the robot and the controlling
system. The communication used is the NRF24L01 communication system, which
uses 2 NRF241.01 which function as communication media (Transmitter and
Receiver) between the robot system and the gesture control system. This robot system
uses an Arduino Nano microcontroller, where the Arduino Uno functions as a data
processor. This robot system uses a driver to move the direction of rotation of the DC
motor, where the driver functions to move the direction of rotation of the DC motor

on the robot wheels.

Keywords: Arduino Nano, NRF24L01, Hand Movement.
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