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ABSTRAK

Kapal tanpa awak (unmanned vessel) telah menjadi area penelitian yang semakin penting
dalam beberapa tahun terakhir. Dalam upaya untuk mengoptimalkan pengoperasian kapal tanpa
awak, para peneliti terus mencari metode yang lebih efisien dan intuitif dalam mengendalikannya.
Salah satu pendekatan yang menarik adalah menggunakan kontrol gesture sebagai antarmuka
pengendalian yang lebih alami. Metode kontrol tradisional seperti pengendalian jarak jauh melalui
pengendali remot mungkin memiliki batasan dalam hal penggunaan. Dengan menggunakan
kontrol gesture, pengguna dapat mengendalikan kapal tanpa awak dengan gerakan tangan, tubuh,
atau bagian tubuh lainnya, yang kemudian diinterpretasikan oleh sistem sebagai perintah kontrol
yang sesuai. Melihat permasalah ini dibutuhkan kapal pengintai tanpa awak dengan kendali jarak
jauh. Sistem navigasi pada kapal ini untuk kendalinya menggunkan gesture gerakan tangan dan
untuk kamera dikontrol dengan gerakan kepala. Pada tangan akan memakai sarung tangan dan
untuk kepala memakai virtual reality box, untuk sarung tangan dilengkapi dengan sensor MPU
6050 serta mengguna menggunakan HC 12. Navigasi robot yang dihasilkan dapat menggerakkan
kapal maju, mundur, belok kanan dan belok kiri serta kamera dapat bergerak ke- kiri, dan kanan.
Pendeteksian pergerakan pada tangan mengacu pada pembacaan orientasi sudut x dan y pada
sensor MPU6050. Hasil penelitian ini menunjukkan bahwa sistem pengendalian navigasi kapal
bisa dikontrol berdasarkan pergerakan tangan dan kamera bisa dikontrol dengan pergerakan kepala
dengan baik. Dengan tambahan metode complementary filter tingkat kepresisiannya pada sumbu
X (roll) bernilai 97,61% dan 97,32% pada sumbu Y (pitch). Kemudian untuk tingkat
keakurasianya pada sumbu X (roll) bernilai 99,41% dan 99,33% pada sumbu Y (pitch).

Kata Kunci : kapal tanpa awak, gesture, virtual reality, MPU6050, dan Complementary filter.
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ABSTRACT

Unmanned vessels have become an increasingly important area of research in recent years.
In an effort to optimize the operation of unmanned ships, researchers continue to search for more
efficient and intuitive methods of control. One interesting approach is the use of gesture control
as a more natural interface. Traditional control methods, such as remote control through a remote
controller, may have limitations in terms of usability. By using gesture control, users can operate
unmanned ships through hand gestures, body movements, or other body parts, which are then
interpreted by the system as corresponding control commands. Addressing this issue, an
unmanned surveillance ship with remote control is required. The navigation system of this ship
utilizes hand gesture movements, while the camera is controlled by head movements. A glove is
worn on the hand, equipped with an MPU 6050 sensor, and an HC 12 module is used. The resulting
robot navigation can move the ship forward, backward, turn right, and turn left, while the camera
can move left and right. Detection of hand movements is based on reading the x and y orientation
angles from the MPUG6050 sensor. The findings of this research indicate that the navigation
control system of the ship can be effectively controlled based on hand movements, and the camera
can be controlled through head movements. By incorporating the complementary filter method,
the precision level achieved is 97.61% for the X-axis (roll) and 97.32% for the Y-axis (pitch).
Additionally, the accuracy level for the X-axis (roll) is 99.41%, and for the Y-axis (pitch), it is
99.33%.
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