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ABSTRAK

Cart-Go adalah robot troli otomatis yang dapat mengikuti pelanggan saat berbelanja di supermarket.
Robot ini bertujuan untuk meningkatkan kenyamanan dan pengalaman berbelanja pelanggan, serta
mengatasi masalah pengangkutan dan pengelolaan barang belanjaan. Paper ini menjelaskan tentang
latar belakang, metode, hasil, dan pembahasan penelitian yang dilakukan untuk merancang dan menguji
sistem Cart-Go. Penelitian ini menggunakan sensor ultrasonik dan inframerah untuk mendeteksi jarak
dan sudut objek, serta motor DC dan servo untuk menggerakkan robot. Hasil pengujian menunjukkan
bahwa robot dapat bergerak sesuai dengan jarak dan arah objek, walaupun terdapat keterbatasan pada
sudut deteksi. Paper ini juga membahas tentang kelebihan dan kekurangan sistem, serta saran untuk
penelitian selanjutnya. Dengan demikian peningkatan dan pengembangan lebih lanjut dapat dilakukan
untuk meningkatkan kinerja dan efisiensi sistem. Beberapa saran untuk penelitian selanjutnya adalah
menggunakan sensor lain yang lebih akurat dan sensitif, seperti kamera atau lidar, untuk mendeteksi
objek, menggunakan motor servo yang lebih stabil dan presisi, serta menggunakan baterai yang lebih
tahan lama dan ramah lingkungan.

KATA KUNCI robot troli; supermarket; otomatisasi; sensor; motor

ABSTRACT

Cart-Go is an automatic cart robot that can follow customers while shopping in supermarkets. This robot
aims to improve customer comfort and shopping experience, as well as solve the problem of transporting
and managing shopping goods. This paper explains the background, methods, results, and discussion of
research conducted to design and test the Cart-Go system. This research uses ultrasonic and infrared
sensors to detect the distance and angle of objects, as well as DC motors and servos to move the robot.
The test results show that the robot can move according to the distance and direction of the object,
although there are limitations in the detection angle. This paper also discusses the advantages and
disadvantages of the system, as well as suggestions for further research. Thus, further improvements
and developments can be carried out to improve system performance and efficiency. Some suggestions
for further research are to use other sensors that are more accurate and sensitive, such as cameras or
lidars, to detect objects, use servo motors that are more stable and precise, and use batteries that are
more durable and environmentally friendly.
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1. PENDAHULUAN

Dalam konteks industri ritel, supermarket adalah
tempat penting yang menjadi tujuan utama bagi
konsumen untuk memenuhi kebutuhan sehari-hari
mereka. Namun, perubahan dalam perilaku konsumen
dan tuntutan yang semakin tinggi terhadap kenyamanan
telah menciptakan tantangan baru bagi sektor ini. Salah
satu masalah utama yang dihadapi oleh supermarket saat
ini adalah meningkatnya tingkat kesibukan dan
gangguan dalam lingkungan berbelanja. Supermarket
yang padat pengunjung sering kali menghadapi situasi di
mana konsumen merasa tidak nyaman karena harus
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menghabiskan banyak waktu dalam antrian, terutama
pada jam-jam sibuk [1].

Selain itu, masalah utama lainnya adalah
pengangkutan dan pengelolaan barang belanjaan di
dalam supermarket. Konsumen sering kali harus
berjuang dengan keranjang belanja yang penuh dan
berat, yang dapat mengurangi pengalaman berbelanja
mereka. Tidak jarang barang-barang belanjaan menjadi
berantakan, dan  konsumen mungkin  bahkan
meninggalkan beberapa barang di toko karena kesulitan
mengangkut semuanya. Ini berdampak negatif pada
pendapatan toko dan kepuasan pelanggan [2].
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Ditambah lagi dengan perkembangan teknologi dan
persaingan yang semakin ketat, supermarket juga
dihadapkan pada tekanan untuk terus berinovasi dan
memberikan pengalaman berbelanja yang lebih menarik
bagi pelanggan mereka. Perkembangan teknologi
otomatisasi dalam berbagai aspek kehidupan telah
menimbulkan ~ pertanyaan  tentang  bagaimana
supermarket dapat memanfaatkannya untuk
meningkatkan efisiensi operasional mereka dan
memberikan pengalaman berbelanja yang lebih baik [3,
4].

Dalam konteks ini, munculnya konsep "Cart-Go"
sebagai robot troli otomatis mencerminkan upaya untuk
mengatasi masalah-masalah tersebut. Namun, sebelum
solusi seperti "Cart-Go" dapat diterapkan dengan sukses,
perlu dipahami secara mendalam dan dianalisis secara
kritis bagaimana masalah-masalah berbelanja di
supermarket saat ini mempengaruhi konsumen dan
bisnis ritel [5, 6]. Dengan pemahaman yang lebih baik
tentang masalah-masalah ini, kita dapat merancang
solusi yang lebih efektif dan menguntungkan bagi semua
pihak yang terlibat [7, 8]. Masalah yang diangkat pada
penelitian ini  dilatar belakangi pada upaya
meningkatkan kenyamanan akan kegiatan perbelanjaan
di supermarket. Tantangan lain yang juga melandasi
penelitian ini yaitu diperlukan inovasi yang kreatif dan
unik demi meningkatkan jumlah pelanggan di era
teknologi yang serba maju. Oleh karena itu diangkatlah
sebuah masalah yaitu bagaimana cara meningkatkan
kenyamanan berbelanja guna menarik minat pelanggan
dengan cara yang inovatif. Kami mengusulkan konsep
“Cart-Go” yang menjadi inovasi bari di industri ritel.
Cart-Go merupakan sebuah robot troli otomatis yang
mampu berjalan sendiri mengikuti pelanggan saat
berbelanja. Robot troli ini mampu mempermudah
kegiatan berbelanja dan juga dapat mencegah
berserakannya troli pada area perbelanjaan [9, 10].

2. METODE

a. Perancangan Sistem

Cart-Go merupakan robot troli yang terdiri dari
perangkat Kkeras dan perangkat lunak yang saling
terhubung dalam suatu sistem. Dengan demikian
perancangan sistem Cart-Go akan terbagi menjadi dua
bagaian yakni perancangan perangkat keras dan
perangkat lunak [11, 12].
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Gambar 1 Skematik Perancangan Hardware
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Cart-Go merupakan robot troli yang menggunakan
sensor ultrasonik HC-SR04 untuk mendeteksi jarak
objek didepannya dan IR Proxmity HW-201 untuk
mendeteksi arah sudut objek. Untuk penggerak troli
akan menggunakan 4 buah motor TT gear yang
kecepatan akan dikendalikan oleh motor driver L293D.
Terdapat pula motor servo untuk memutar sensor
ultrasonic untuk mengikuti arah pergerakan objek.
Keseluruhan sistem ini akan ditenagai oleh baterai
18650 yang disusun sehingga memiliki tegangan 7,4 V
hingga 9 V [13, 14].

Gambar 2 Desain Fisik Cart-Go

Desain fisik dari Cart-Go sendiri akan berbentuk
kotak persegi yang menyerupai kontainer tanpa tutup
atas guna menyimpan barang-barang belanjaan
didalamnya. Pada bagian depan terdapat dua buah
sensor IR yang terpasang miring pada sudut sekitar 200.
Masih pada bidang bagian depan, diatasnya terdapat
sensor ultrasonik yang terpasang pada motor servo. Lalu
pada bagian bawah terdapat empat buah roda dan juga
kotak dimana arduino dan baterai tersimpan [15].

e Perancangan Software
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Gambar 3 Flowchart Kerja Sistem

Perancangan software akan digambarkan melalui
flowchart pada Gambar 3. Pada saat mulai diaktikan
robot akan mulai menginisialisasi sensor yang
didaftarkan pada kode pemograman. Selanjutnya akan
dilakukan pendeteksian objek terdekat didepannya
dengan menggunakan sensor ultrasonik. Robot akan
menggerakan semua motor roda dengan kecepatan yang
sesuai terhadap jarak objek. Selanjutnya sensor IF akan
mendeteksi arah objek dari depan robot dan akan
menggerakan motor servo untuk melacak arah objek.
Tergantung sensor IR yang terdeteksi, motor servo akan
berputar sesuai arah objek dilanjut dengan perputaran
dua dari motor empat roda untuk berbelok sesuai arah
servo. Sistem akan terus bekerja seperti demikian hingga
daya sistem diputus dan robot disimpan kembali.

b. Pengujian

Tahap pengujian dilakukan guna mengetahui kinerja
sistem dalam mencapai tujuan dan fungsi yang
diperlukan. Pengujian ini dilaksanakan pada beberapa
bagian sistem dengan cara memberikan masukan yang
beragam pada sensor untuk dapat mengetahui respon
sistem terhadap masukan. Respon sistem akan dicatat
sebagai data bahan analisa dan pembahasan dalam
penelitian. Setelah hasil pengujian dan analisa didapat
maka akan ditarik sebuah kesimpulan yang meliputi cara
kerja, kinerja, efetifitas, dan juga kekurangan dari sistem
yang dibuat pada penelitian.
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3. HASIL DAN PEMBAHASAN

3.1 Pengujian Sistem
a. Jarak Objek

Tabel 1 Hasil Pengujian Jarak Objek

No. | Jarak Objek K'\zgg;?' Kecepatan
1. 30 cm Nonaktif 0m/s
2. 40 cm Nonaktif 0m/s
3. 50 cm Nonaktif 0m/s
4, 60 cm Aktif 0,5 m/s
5. 70 cm Aktif 0,5m/s
6. 80 cm Aktif 0,5m/s
7. 90 cm Aktif 0,5 m/s
8. 100 cm Aktif 0,75 m/s
9. 110 cm Aktif 0,75 m/s
10. 120 cm Aktif 0,75 m/s
11. 130 cm Aktif 1,0 m/s
12. 140 cm Aktif 1,0 m/s
13. 150 cm Aktif 1,0 m/s
14. 160 cm Aktif 1,5m/s
15. 170 cm Aktif 1,5m/s

Pengujian respon sistem terhadap jarak objek
dilakukan guna mengetahui kecepatan robot melaju apa
bila pelanggan telah berjalan menjauh dengan lambat
atau cepat. Pengujian ini dilaksanakan dengan
mengaktifkan robot pada lapangan tes dan membuat
rubut mengikuti seseorang dengan arah gerak lurus
kedepan. Data hasil pengujian dicatat pada Tabel 1.

Dari hasil yang tercatat bahwa robot akan bergerak
maju ketika jarak objek berada diatas 50 cm. Pergerakan
maju robot ini dimulai dengan kecepatan yang lambat.
Kecepatan ini terus meningkat seiring dengan jarak
objek yang semakin jauh. Kecepatan awalnya awalnya
adalah 0,5 m/s pada saat jarak objek 50 cm. kecepatan
akan meningkat menjadi 0,75; 1,0; dan 1,5 m/s ketika
objek menjauh pada jarak 100, 130, dan 160 cm. Ini
semua telah sesuai dengan kode yang ditulis sebelumnya
pada perangkat lunak robot.

b. Sudut Objek

Tabel 2 Hasil Pengujian Sudut Objek

Arah
No. | Sudut Objek | Kondisi Servo Gerak
Servo
1. -70° Nonaktif Diam
2. -60° Nonaktif Diam
3. -50° Nonaktif Diam
4. -40° Nonaktif Diam
5. -30° Aktif Kiri
6. -20° Aktif Kiri
7. -10° Nonaktif Diam
8. 0° Nonaktif Diam
9. 10° Nonaktif Diam
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10. 20° Aktif Kanan
11. 30° Aktif Kanan
12. 40° Nonaktif Diam
13. 50° Nonaktif Diam
14. 60° Nonaktif Diam
15. 70° Nonaktif Diam

Pengujian selanjutnya yaitu untuk mengetahui
respon sistem terhadap arah sudut objek terhadap robot.
Pengujian dilaksanakan dengan membuat target
bergerak ke kanan dan ke kiri dengan jarak yang tetap
yaitu 50 cm dari robot. Pergerakan motor servo akan
dicatat terhadap sudut objek ini telah tercatat pada Tabel
2. Hasil pengujian menunjukan bahwa motor servo
hanya akan bergerak ketika objek berada pada sudut -
300 sampai -200 dan 200 sampai 300 saja. Sedangkan
pada sudut diluar range yakni objek berada di depan atau
terlalu jauh menyimpang maka motor servo tidak akan
bergerak sama sekali. Hal ini dapat terjadi karena
pembacaan sensor IR proximity memang memiliki sudut
yang terbatas.

3.2 Pembahasan

Dari hasil pengujian yang dilakukan, dikatakan
bahwa sistem dapat bekerja dengan baik sesuai dengan
fungsi yang telah ditetapkan. Kecepatan laju robot dapat
menyesuaikan dengan jarak objek yang semakin
menjauh atau mendekat dari robot. Lalu arah sudut objek
terhadap robot juga dapat terdeteksi walaupun terbatas.
Ini artinya konsep Cart-Go ini dapat direalisasikan
dengan dasar prototype pada penelitian yang dilakukan
ini. Namun diperlukan juga beberapa peningkatan dari
segi  pendeteksian objek untuk  meningkatkan
kemampuan robot.

4. KESIMPULAN

Dari penelitian yang dilakukan, dapat disimpulkan
bahwa konsep Cart-Go sebagai robot troli otomatis
dapat direalisasikan dengan menggunakan sensor
ultrasonik, sensor inframerah, motor DC, motor servo,
dan mikrokontroler Arduino. Sistem ini dapat bekerja
dengan baik sesuai dengan fungsi yang ditetapkan, yaitu
mengikuti objek dengan menyesuaikan kecepatan dan
arah gerak robot. Namun, sistem ini juga memiliki
beberapa kekurangan, seperti keterbatasan sudut deteksi,
ketidakstabilan motor servo, dan kebutuhan daya yang
besar. Oleh karena itu, diperlukan peningkatan dan
pengembangan lebih lanjut untuk meningkatkan kinerja
dan efisiensi sistem. Beberapa saran untuk penelitian
selanjutnya adalah menggunakan sensor lain yang lebih
akurat dan sensitif, seperti kamera atau lidar, untuk
mendeteksi objek, menggunakan motor servo yang lebih
stabil dan presisi, serta menggunakan baterai yang lebih
tahan lama dan ramah lingkungan.
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