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RANCANG BANGUN SISTEM KENDALI MENGGUNAKAN 

GERAKAN TANGAN MELALUI INTERNET PADA  

MOBIL RC 

 

ABSTRAK 
 

 

Penelitian ini merancang mobil radio kontrol yang dikendalikan 

menggunakan sensor gerakan (Gesture) tangan yang terhubung dengan computer 

dan berkomunikasi secara nirkabel yang dapat menjangkau lebih banyak pengguna, 

termasuk yang memiliki disabilitas dan sebagai metode mengendara back-up pada 

mobil autonomous. Perangkat The Leap digunakan untuk menangkap gerakan-

gerakan tangan dan mengubahnya menjadi sebuah input command yang dapat 

digunakan sebagai trigger pada program-program lain. Penelitian ini menggunakan 

mobil RC sebagai model dari mobil yang sesungguhnya, dikendalikan dengan 

menanamkan Raspberry Pi sebagai jembatan komunikasi antara mobil radio kontrol 

dengan komputer yang terhubung dengan The Leap sebagai sensor gesture tamgan. 

Komputer mengendalikan mobil radio kontrol dengan cara mengakses halaman web 

pada Raspberry Pi. Model ini akan mewakili kasus yang sesungguhnya pada 

metode mengendara mobil di dunia nyata. 

 

Kata Kunci : Mobil, gesture, back-up, autonomous, The Leap, command. 
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DESIGN OF CONTROL SYSTEM USING HAND GESTURE 

THROUGH THE INTERNET ON RC CAR 

 

ABSTRACT 
 

 

This research designed a radio-controlled car controlled with hand gesture 

sensor that connected with a computer and communicate wirelessly which can reach 

more users, including disabled people as well as a back-up driving method for 

autonomous car. The Leap is a tool used to capture hand movements and turn them 

into an input command used as a trigger on other programs. This research used a 

RC car as the representation of the actual car, that will be controlled by embedding 

a Raspberry Pi inside as a bridge of communication between the radio-controlled 

car and the computer connected to The Leap as a hand gesture sensor. The computer 

controls the radio-controlled car by accessing the web page located in the Raspberry 

Pi. This model will represent the actual case of driving method of real life car. 

 

Keywords : Car, gesture, back-up, autonomous, The Leap, command.   
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