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DESAIN PROTOTYPE ROBOT TROLLEY OTOMATIS
MENGGUNAKAN KAMERA PIXY CMUCAM 5 BERBASIS
ARDUINO MEGA 2560

ABSTRAK

Bandara merupakan tempat dimana seseorang melakukan persiapkan sebelum
penerbangan pesawat dilakukan. Trolley merupakan salah satu fasilitas alat bantu
yang tersedia di bandara dan berfungsi untuk mempermudah pemindahan barang
dari suatu tempat ke tempat yang lain. Aktivitas yang terkait dengan pendorongan
trolley dan pemeriksaan barang serta penimbangan barang cenderung memakan
waktu dan menguras tenaga, sehingga membuat tidak efisien. Untuk mengatasi
permasalahan tersebut dengan adanya teknologi yang semakin maju, penggunaan
robot menjadi suatu alternative untuk menjadikan pekerjaan seseorang menjadi
lebih mudah dan efisien. Oleh karena itu pada penelitian ini dibuatlah sebuat
sistem alat robot trolley otomatis menggunakan kamera Pixy CMUCam 5 dan
masukan sensor berat (Load Cell) serta sensor jarak atau ultrasonik yang
terintegrasi pada satu sistem yaitu mikrokontroler arduino mega 2560 yang
berfungsi dan berguna untuk membantu megefisiensi waktu ataupun tenaga pada
penumpang bandara dalam melakukan aktivitas sebelum penerbangan pesawat
dilakukan, dengan keluaran alat berupa suara dari bunyi Buzzer ketika berat
barang yang diletakkan pada trolley melebihi ketentuan batas makasimal berat
barang bawaan dari masing-masing orang yaitu >= 32 kg. Dan kecerdasan robot
trolley yang mampu mengikuti objek (user) secara otomatis tanpa harus
mendorongnya dengan output motor PG 28 dan 4 roda omni wheel yang telah di
desain untuk dapat berjalan dari segala arah membuat kecerdasan robot trolley ini
semakin aktual. Hasil penelitian menunjukkan alat ini dapat berfungsi dengan
baik, adapun hasil persentase sistem keseluruhan dari semua jenis perintah dari
alat ini diperoleh hasil persentase keberhasilan 100 % dari masing-masing
pengujian yang sudah dilakukan.

Kata Kunci : Robot Troli , Pixy CMUCam 5, Arduino Mega 2560.
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OUTOMATIC PROTOTYPE ROBOT TROLLEY DESIGN USES
CAMERA PIXY CMUCAM 5 BASED ON ARDUINO MEGA 2560

ABSTRACT

The airport is a place where someone prepares before an airplane flight is
carried out. Trolley is one of the facilities available at the airport and serves to
facilitate the transfer of goods from one place to another. Activities related to
trolley driving and inspection of goods and weighing of goods tend to be time
consuming and exhausting, making them inefficient. To overcome this problem
with the existence of increasingly advanced technology, the use of robots is an
alternative to make one's work easier and more efficient. Therefore in this study a
system of automatic trolley robots was made using Pixy CMUCam 5 cameras and
Load sensor inputs as well as proximity or ultrasonic sensors integrated in one
system, namely the Arduino Mega 2560 microcontroller which functions and is
useful to help time or power to airport passengers in carrying out activities before
airplane flights are carried out, with the output of the equipment in the form of
sound from the Buzzer when the weight of the items placed on the trolley exceeds
the maximum limit requirement for the weight of each person, namely> = 32 kg.
And the intelligence of a trolley robot that is able to follow objects (users)
automatically without having to push it with PG 28 motorbike output and 4 omni
wheel wheels that have been designed to run from all directions makes the
intelligence of this trolley robot more actual. The results show that this tool can
function properly, as for the results of the percentage of the overall system of all
types of commands from this tool obtained by the results of a 100% success
percentage of each test that has been carried out.

Keyword : Robot Trolley , Pixy CMUCam 5, Arduino Mega 2560.
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