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ABSTRAK

Peralatan saat int umumnya dikendalikan secara manual oleh manusia
melalui tombol, atau remote control, kemudian berkembang dengan menggunakan
sensor vang cukup mampu mempermudah pekerjaan manusia. Namun,
penggunaan sensor kadang mendatangkan permasalahan pada saat sensor tersebut
mendapat interferensi atau gangguan dari luar. Oleh sebab i1tu, muncul keinginan
untuk mengendalikan sesuatn dengan cara baru, yaitu dengan menggunakan
pengenalan pola gerakan tangan.

Pengenalan pola akan menggunakan kamera video (Web Cam). Hasil
captured dari Web Cam kemudian diproses oleh Personal Computer (PC) dengan
menggunakan software Matlab 6.5 dan hasil pengenalan akan dikirim ke
mikrokontroler untuk mengendalikan Robot. Pada skripsi ini akan menggunakan
prototipe robot sederhana dengan dua motor DC.

Dengan hasil pengukuran yang dilakukan kemudian diketahwn bahwa
proses pengenalan berlangsung selama 0.6 detik untuk setiap gambar yang di-
capture oleh webcam. Pengukuran terhadap driver motor yang digunakan untuk
mengendalikan motor DC 12 volt juga telah menunjukkan hasil vang sesuat
dengan vang diinginkan.

Dari hasil pengujian proses pengenalan pola dengan menggunakan tangan
penulis dapat dikatakan berjalan dengan baik berdasarkan persentase keberhasilan
sebesar 91 % dan kesalahan sebesar 9 %
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