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ABSTRAK

Tujuan pembuatan simulator kursi roda otomatis dengan sensor flex adalah
membangun sebuah simulator yang berfungsi mengendalikan kursi roda dengan
menggunakan sensor flex yang dipasang pada sarung tangan agar kursi roda
bergerak sesuai intruksi pengguna. Selain itu merealisasikan sebuah kursi roda
yang digunakan dengan cara yang lebih mudah, efisien, dan diharapkan dapat
mempermudah pengguna dalam menggerakkan kursi roda dengan jari tangannya.

Perancangan simulator kursi roda otomatis dengan sensor flex berbasis
mikrokontroler terdiri dari beberapa tahap dimulai dari identifikasi kebutuhan,
analisis kebutuhan, perancangan sistem, perancangan perangkat keras dan
perangkat lunak, pembuatan alat, pengujian alat dan pengambilan data.
Komponen utama yang digunakan adalah arduino uno sebagai pusat pengolah
data, sensor flex sebagai input yang mendeteksi kelengkungan jari, sensor
ultrasonik HCSR-04 sebagai sensor pendeteksi jarak, buzzer sebagai output dari
sensor ultrasonik HCSR-04, driver motor L298N sebagai pengirim perintah
gerakan motor DC, dan motor DC sebagai penggerak kursi roda.

Berdasarkan hasil pengujian yang telah dilakukan, sensor flex sudah dapat
mendeteksi kelengkungan jari tangan yang akan diolah pada arduino uno. Driver
motor L298N sudah dapat mengirimkan perintah ke motor DC. Motor DC sudah
dapat bergerak sesuai dengan intruksi pengguna kursi roda yaitu bergerak dengan
gerakan maju, mundur, kanan, kiri. Sensor ultrasonik HCSR-04 sudah dapat
mendeteksi adanya halangan di depan sensor sampai dengan 179 cm. Buzzer
sebagai output dari sensor ultrasonik HCSR-04 dapat berbunyi ketika ada halangan
di depan sensor, buzzer akan berbunyi ketika ada halangan kurang dari 30 cm. Hasil
pengujian unjuk Kkerja sistem dapat bekerja sesuai dengan fungsinya.

Kata kunci: Kursi roda otomatis, Sensor Flex, Motor DC, Arduino Uno.
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BAB |
PENDAHULUAN

A. Latar Belakang

Seiring perkembangan zaman terutama di bidang elektonika banyak alat
elektronika yang mempermudah aktivitas manusia dan membantu pekerjaan
manusia. Perkembangan tersebut dapat dilihat dari berbagai bidang, salah satunya
dalam bidang kesehatan yang diantaranya meliputi kualitas layanan, ragam alat
kesehatan, terapi dan lain sebagainya. Banyaknya bidang alat kesehatan dalam
rumah sakit yang mulai menggunakan alat-alat modern di bidang elektronika,
untuk mendapatkan hasil yang lebih cepat, akurat, dan efisien.

Kursi roda merupakan salah satu alat kesehatan yang dapat membantu
penyandang cacat kaki dan orang yang fisiknya lemah, untuk berpindah dari satu
tempat ke tempat lain. Ada beberapa penyebab orang yang menggunakan kursi
roda, baik dikarenakan penyakit, cedera, maupun cacat. Berdasarkan (Badan Pusat
Statistik (BPS) dalam Infodatin, 2014: 6) melalui data Survei Sosial Ekonomi
Nasional (Susenas) pada tahun 2012 didapatkan estimasi penduduk Indonesia
yang menyandang disabilitas sebesar 2,45%. Peningkatan dan penurunan
persentase penyandang disabilitas dipengaruhi adanya perubahan konsep dan
definisi pada Susenas 2003 dan 2009 yang masih menggunakan konsep kecacatan,
sedangkan Susenas 2006 dan 2012 telah memasukkan konsep disabilitas.
Walaupun demikian, perbandingan antara Susenas 2003 dan 2009 dan Susenas

2006 dan 2012 terjadi peningkatan prevalensi. Berdasarkan data Susenas tahun



2012 penyandang disabilitas adalah penyandang lebih dari satu jenis keterbatasan
yaitu sebesar 39,97%, diikuti keterbatasan melihat, dan berjalan atau naik tangga.

Kesulitan fungsional adalah ketidakmampuan seseorang untuk melakukan
aktivitas normal sehari-hari. Ada lima kesulitan fungsional yang dicakup dalam
Sensur Penduduk (SP) 2010 yaitu kesulitan melihat sebesar 29,63%; kesulitan
mendengar sebesar 7,87%; kesulitan berjalan sebesar 10,26%; kesulitan
mengingat atau berkonsentrasi sebesar 6,70%; serta kesulitan mengurus diri
sebesar 2,83%. Diantara penyandang disabilitas tersebut 10,26% diantaranya
mengalami keterbatasan berjalan yang mana harus menggunakan kursi roda
sebagai alat bantu jalan. Kemampuan mereka dalam menggerakkan beberapa
anggota tubuh menjadi terbatas dan membutuhkan bantuan orang lain untuk setiap
aktivitasnya.

Kursi roda yang sering digunakan oleh pasien rumah sakit maupun orang
yang mempunyai kekurangan fisik, kebanyakan masih menggunakan sistem yang
manual. Kursi roda manual dalam pengoperasiannya dibutuhkan seseorang untuk
menggerakkan kursi roda, akan tetapi hal ini bagi pengguna yang memiliki
keterbatasan untuk menggerakkan kursi roda tidak dapat melakukannya. Idealnya
kursi roda yang dibutuhkan adalah pengguna merasa bebas dapat mengatur
gerakan kursi roda sesuai kehendaknya. Kenyatannya hal tersebut tidak dapat
dilakukan oleh pengguna yang memiliki keterbatasan pada bagian tangan,
sehingga membutuhkan alat bantu untuk dapat menggerakkan kursi roda tanpa

tergantung orang lain dan tetap aman. Maka diperlukan sebuah alat yang dapat



membantu mobilitas para pengguna kursi roda berupa kursi roda otomatis yang

dapat dengan mudah dikendalikan oleh pengguna itu sendiri.

Berdasarkan permasalahan di atas, penulis mendesain suatu simulator kursi
roda otomatis dengan menggunakan sensor flex yang membantu mempermudah
aktivitas pengguna kursi roda dengan menggunakan gerakan jari-jari tangan,
sehingga pengguna dapat leluasa bergerak sesuai dengan keinginannya. Kursi
roda dirancang dengan menggunakan lima buah sensor flex yang akan
dipasangkan dalam sarung tangan yang akan dipakai oleh pengguna. Gerakan
tangan ini secara tidak langsung melatih koordinasi syaraf otak agar bekerja

dengan seimbang.

Berdasarkan uraian tersebut, maka penulis memberikan gagasan berupa solusi
untuk mengatasi masalah tersebut dengan merancang kursi roda otomatis dengan
judul “Simulator Kursi Roda Otomatis Dengan Menggunakan Sensor Flex
Berbasis Mikrokontroler”. Melalui pembuatan alat ini, penulis berharap pada
akhirnya alat ini akan bisa membantu pengguna kursi roda agar dapat bergerak

sesuai dengan instruksi gerakan jari-jari tangannya.
B. Identifikasi Masalah

Berdasarkan uraian latar belakang masalah di atas dapat diidentifikasi
beberapa permasalahan yang berhubungan dengan simulator kursi roda otomatis

dengan sensor flex sebagai berikut:

1. Peningkatan jumlah penyandang disabilitas yang mengalami keterbatasan

berjalan dan harus menggunakan kursi roda.



2. Pengguna kursi roda yang memiliki keterbatasan di bagian tangan
mengalami kesulitan untuk menjalankan kursi roda manual.
3. Belum adanya perancangan sistem pengendali kursi roda dengan
menggunakan sensor flex.
4. Belum adannya pengukuran kinerja kursi roda otomatis dengan sensor
flex.
C. Batasan Masalah
Berdasarkan masalah yang telah dikemukakan dalam identifikasi masalah di
atas, maka perlu adanya batasan masalah untuk membatasi ruang lingkup
pembahasan proyek akhir. Ruang lingkup batasan proyek akhir ini adalah belum
adanya kursi roda otomatis yang geraknya dikontrol menggunakan sensor flex
yang digunakan pengguna dengan cara memakai sebuah sarung tangan khusus.
D. Rumusan Masalah
Berdasarkan latar belakang di atas, maka dapat dirumuskan beberapa

permasalahan sebagai berikut:

1. Bagaimana merancang simulator kursi roda otomatis dengan sensor flex?
2. Bagaimana merancang perangkat lunak sebagai sistem yang akan bekerja
pada simulator kursi roda otomatis dengan sensor flex?
3. Bagaimana unjuk kerja simulator kursi roda otomatis dengan sensor flex?
E. Tujuan
Tujuan dari penelitian ini adalah:
1. Merealisasikan rancangan perangkat keras dari kursi roda otomatis dengan

sensor flex



2. Merealisasikan perangkat lunak yang akan dimasukkan ke dalam

mikrokontroler sebagai pengendali utama sistem ini

3. Mengetahui unjuk kerja kursi roda otomatis dengan sensor flex yang akan

menghasilkan beberapa spesifikasi yang ada pada alat ini.

F. Manfaat

Manfaat yang diperoleh pada pembuatan alat ini adalah sebagai berikut:

1. Bagi Mahasiswa

a.

b.

Meningkatkan kreativitas mahasiswa dalam bidang teknologi
Meningkatkan kemampuan mahasiswa dalam merancang sebuah alat
Mengetahui cara merancang kursi roda otomatis dengan sensor flex
Mengetahui karakteristik dan cara kerja dari sensor flex pada kursi

roda otomatis.

2. Bagi Pengguna Kursi Roda

a.

Mempermudah gerakan pengguna kursi roda, karena pengguna dapat
menggerakkan kursi roda sesuai dengan instruksi pengguna

Membantu pengguna kursi roda untuk terapi, karena dengan
menggerakkan jari tangan dengan suatu gerakan yang membutuhkan
koordinasi tubuh dan koordinasi syaraf khususnya otak. Hal ini dapat
membantu proses penyembuhan pada pengguna kursi roda, karena otot

jari tangan saling berkoordinasi.

G. Keaslian Gagasan

Proyek akhir dengan judul “Simulator Kursi Roda Otomatis dengan Sensor

Flex Berbasis Mikrokontroler” merupakan gagasan pribadi penulis yang



terinspirasi dari cara pengendalian kursi roda yang masih manual dengan harapan
dapat mempermudah pengguna kursi roda dalam menggerakkan kursi rodanya.

Adapun karya-karya sejenis yang berkaitan dengan proyek akhir ini adalah:

1. Tugas Akhir Rancang Bangun Kursi Roda Elektrik Menggunakan Perintah
Suara Berbasis Android Oleh Liem, Yuliana Kathina Hatta, Pujiono, S.T.,
M.T., dan Ir. Tasripan, M.T. dari Institut Teknologi Sepuluh Nopember.
Alat ini memerlukan gerakan yang harus lebih diperhalus, perlu
peningkatan filter dalam penyaringan suara. Perbedaan dari karya yang
penulis buat dengan karya milik Liem, Yuliana Kathina Hatta adalah
sebagai berikut:

a. Menggunakan mikrokontroler AT Mega 16 sebagai pusat pengolah
data sedangkan alat ini menggunakan arduino uno sebagai pusat
pengolah data dan masukan dari sensor.

b. Menggunakan teknologi speech recognation untuk mengendalikan
kursi roda sedangkan alat ini menggunakan sensor flex untuk
mendeteksi kelengkungan jari yang akan mengintruksikan gerakan
kursi roda sehingga gerakannya lebih halus

2. Tugas Akhir Kursi Roda Elektrik Menggunakan Joystick Berbasis
Mikrokontroler AT Mega 8535 Oleh Okta Dwika, Riski Widodo dari
Universitas Negeri Jakarta. Alat ini hanya dapat bergerak mengikuti
instruksi input joystick yang akan menggerakkan motor DC sebagai

aktuator dan mikrokontroler AT Mega 8535 sebagai pengendali.



Perbedaan dari karya yang penulis buat dengan karya milik Okta Dwika,

Riski Widodo adalah sebagai berikut:

a. Menggunakan mikrokontroler AT Mega 8535 sebagai pusat pengolah
data sedangkan alat ini menggunakan arduino uno sebagai pusat
pengolah data dan masukan dari sensor.

b. Menggunakan IC Driver Motor EMS sedangkan alat ini menggunakan
Modul L298N driver motor DC Dual H-Bridge sebagai pengatur
gerakan motor DC

c. Pengontrolan gerakan kursi roda menggunakan joystick sedangkan alat
ini dalam pengontrolan menggunakan sensor flex untuk mengontrol
gerakan kursi roda

d. Menggunakan lead-acid battery accu/ aki sebagai power supply
sedangkan alat ini menggunakan baterai Li-Po sebagai catu daya untuk

menghidupkan driver motor L298N.
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PENDEKATAN PEMECAHAN MASALAH

A. Simulator

Simulasi berasal dari kata simulate yang artinya berpura-pura atau berbuat
seakan-akan. Simulasi dapat diartikan cara penyajian pengalaman belajar dengan
menggunakan situasi tiruan untuk memahami tentang konsep, prinsip, atau
keterampilan tertentu (Sanjaya, 2008: 159). Simulator dalam (Depdiknas, 2005)
adalah program yang berfungsi untuk menyimpulkan suatu peralatan, tetapi
kerjanya agak lambat daripada keadaan yang sebenarnya.

Simulator program berfungsi untuk menyimulasikan suatu peralatan, tetapi
kerjanya lebih lambat daripada keadaan yang sebenarnya; alat untuk melakukan
simulasi; alat yang dapat menyimulasikan (KBBI, 2017). Secara sederhana
simulator adalah sesuatu yang dibuat menyerupai bentuk nyata pada umumnya,
tetapi dalam bentuk dan ukuran yang lebih sederhana.

B. Disabilitas

Disabilitas adalah seseorang yang termasuk ke dalam penyandang cacat fisik,
penyandang cacat mental ataupun gabungan penyandang cacat fisik dan mental
(Undang-Undang Republik Indonesia Nomor 4 Tahun 1997 tentang Penyandang
Cacat). Disabilitas adalah kondisi atau fungsi dari seorang individu yang dinilai
secara signifikan relatif terganggu dari standar biasa individu dari kelompok

mereka. Terdapat beberapa macam disabilitas. Konsep ini sering digunakan untuk



merujuk kepada fungsi individu, termasuk di dalamnya adalah gangguan fisik,
gangguan sensorik, gangguan kognitif, gangguan intelektual, penyakit mental, dan
beberapa jenis penyakit kronis.

Disabilitas merupakan istilah umum, yang meliputi gangguan, keterbatasan
aktivitas, dan pembatasan partisipasi. Penurunan nilai adalah masalah dalam
fungsi tubuh atau struktur, pembatasan kegiatan adalah kesulitan yang dihadapi
oleh individu dalam melaksanakan tugas atau tindakan; sementara pembatasan
partisipasi adalah masalah yang dialami oleh seorang individu dalam keterlibatan
situasi kehidupan.

C. Kursi Roda

Kursi roda merupakan salah satu alat bantu bagi penyandang cacat kaki dan
orang yang fisiknya lemah untuk dapat berpindah dari satu tempat ke tempat lain.
Kursi roda digunakan untuk meningkatkan kemampuan mobilitas bagi orang yang
memiliki kekurangan seperti orang yang cacat fisik, pasien rumah sakit yang tidak
diperbolehkan untuk melakukan banyak aktivitas fisik, seorang yang lanjut usia,
dan orang-orang yang memiliki risiko tinggi untuk terluka bila berjalan sendiri.
Ada beberapa jenis kursi roda, yaitu:

1. Kursi Roda Manual

Kursi roda manual merupakan kursi roda yang biasa digerakkan dengan
tangan penggunanya, dapat juga dioperasikan dengan bantuan orang lain dengan
cara didorong. Kursi roda manualmerupakan kursi roda yang dipakai dengan
tangan namun tidak dapat dioperasikan oleh pasien yang juga mengalami cacat di

bagian tangannya. Kursi roda manual merupakan kursi roda yang bisa digunakan



untuk berbagai aktivitas sehari-hari. Kursi roda manual ditunjukkan pada Gambar

1.

Gambar 1. Kursi Roda Manual

(Farastya, 2017)

2. Kursi Roda Elektrik

Kursi roda elektrik dilengkapi dengan sistem pengendali elektronik untuk
memudahkan mobilitas penggunanya, sehingga mereka tidak perlu
mengendalikan kursi roda secara manual dengan menggerakkan roda
menggunakan tangan. Kursi roda elektrik sebenarnya lebih diperuntukkan bagi
mereka yang kemampuan motoriknya tidak memadai untuk menggunakan kursi
roda manual ataupun yang mengalami masalah pada jantung, pernapasan, atau
kemampuan motorik yang terbatas. Kursi roda elektrik cara penggunaannya
dengan memanfaatkan tuas yang terletak pada bagian tangan. Tuas dapat
digunakan untuk menjalankan kursi roda (maju atau mundur), mengubah arah
kursi roda (belok kanan atau Kiri), serta menghentikan kursi roda ketika sedang

berjalan. Kursi roda elektrik ditunjukkan pada Gambar 2.
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Gambar 2. Kursi Roda Elektrik

3. Kursi Roda Untuk Olahraga

Memiliki kekurangan atau ketidakmampuan berjalan bukan penghalang untuk
berolah raga, hal inilah yang menginspirasi para produsen alat kesehatan untuk
menciptakan kursi roda yang dapat digunakan untuk berolahraga. Kursi roda ini
didesain sedemikian rupa sehingga penggunanya dapat digunakan untuk
berolahraga dengan baik. Beberapa olahraga yang dapat dilakukan menggunakan

jenis kursi roda ini adalah balap lintasan, basket, tenis dan lain sebagainya.
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Kursi roda olahraga ditunjukkan pada Gambar 3.

Gambar 3. Kursi Roda Olahraga

4. Kursi Roda Berdiri

Kursi roda berdiri didesain sedemikian rupa sehingga pengguna dapat
terangkat pada posisi yang lebih tinggi. Mekanisme pengangkatan dilakukan
dengan menggunakan sistem hidrolik. Kursi roda yang dapat berdiri digunakan
sebagai alat latihan atau terapi berdiri. Adanya kursi roda yang dapat berdiri juga
sebenarnya berguna untuk mencegah efek-efek negatif akibat duduk yang terlalu
lama seperti iritasi kulit, otot kaku dan lemah akibat jarang digunakan, pegal dan

ngilu, serta kebas akibat sirkulasi darah tidak lancar.
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Kursi roda dapat berdiri ditunjukkan pada Gambar 4.

Gambar 4. Kursi Roda Berdiri

5. Kursi Roda Bariatric

Kursi roda ini dirancang bagi mereka yang mengalami obesitas. Jika
umumnya kursi roda biasa hanya bisa menahan beban antara 125 hingga 150 kg,
maka Kkursi roda bariatric dapat menahan beban hingga 500 kg, seperti

ditunjukkan pada Gambar 5.

Gambar 5. Kursi Roda Bariatric
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6. Kursi Roda Pediatric

Kursi roda ini sengaja didesain dengan ukuran yang lebih kecil, sandaran
maupun dudukan juga dapat diatur sesuai dengan kebutuhan. Kursi roda ini
khusus didesain untuk digunakan oleh anak-anak, terutama yang mengidap

cerebral palsy, seperti ditunjukkan pada Gambar 6.

Gambar 6. Kursi Roda Pediatric
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7. Kursi Roda Travelling

Kursi roda jenis ini memang unik karena sengaja dirancang untuk membantu
para penyandang disabilitas yang gemar berpergian. Kursi roda travelling dapat
digunakan oleh siapa saja dan segala usia, mulai dari anak-anak, dewasa, hingga
lanjut usia serta dapat digunakan untuk segala kegiatan baik indoor maupun
outdoor. Untuk membawanya sangat mudah karena kursi roda ini ukurannya
kecil, sangat ringan, serta dapat dilipat dengan mudah sehingga hanya perlu
dimasukkan ke dalam tas khusus untuk kursi roda, seperti ditunjukkan pada

Gambar 7.

Gambar 7. Kursi Roda Travelling

D. Sensor Ultrasonik HC-SR04
1. Pengertian Sensor Ultrasonik

Sensor ultrasonik adalah sensor yang bekerja berdasarkan prinsip pantulan
gelombang suara dan digunakan untuk mendeteksi keberadaan suatu objek
tertentu di depannya, frekuensi kerjanya pada daerah diatas gelombang suara dari

40 KHz hingga 400 KHz.
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Sensor ultrasonik terdiri dari dua unit, yaitu unit pemancar dan unit penerima.
Struktur unit pemancar dan penerima sangatlah sederhana, sebuah Kristal
piezoelectric dihubungkan dengan mekanik jangkar dan hanya dihubungkan
dengan diafragma penggetar. Tegangan bolak-balik yang memiliki frekuensi kerja
40 KHz hingga 400 KHz diberikan pada plat logam. Struktur atom dari Kristal
piezoelectric akan berkontraksi (mengikat), mengembang atau menyusut terhadap
polaritas tegangan yang diberikan, dan ini disebut dengan efek piezoelectric.

Sifat dari gelombang ultrasonik yang melalui medium menyebabkan getaran
partikel dengan medium amplitudo sama dengan arah rambat longitudinal
sehingga menghasilkan partikel medium yang membentuk suatu rapatan atau
biasa disebut strain dan tegangan yang biasa disebut strees. Proses lanjut yang
menyebabkan terjadinya rapatan dan regangan di dalam medium disebabkan oleh
getaran partikel secara periodik selama gelombang ultrasonik lainya. Gelombang
ultrasonik merambat melalui udara dengan kecepatan 344 meter per detik,
mengenai objek dan memantul kembali ke sensor ultrasonik. Gelombang
ultrasonik hanya bisa didengar oleh makhluk tertentu seperti kelelawar dan ikan
paus. Kelelawar menggunakan gelombang ultrasonik untuk berburu di malam hari
sementara paus menggunakanya untuk berenang di kedalaman laut yang gelap
(Oktarima, 2013).

2. Bagian-bagian dari Sensor Ultrasonik
a. Pemancar Ultrasonik (Transmitter)
Pemancar Ultrasonik ini berupa rangkaian yang memancarkan sinyal

sinusoidal berfrekuensi di atas 20 KHz menggunakan sebuah transduser
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transmitter ultrasonik.
b. Penerima Ultrasonik (Receiver)

Penerima Ultrasonik ini akan menerima sinyal ultrasonik yang dipancarkan
oleh pemancar ultrasonik dengan karakteristik frekuensi yang sesuai. Sinyal yang
diterima tersebut akan melalui proses filterisasi frekuensi dengan menggunakan
rangkaian band pass filter (penyaring pelewat pita), dengan nilai frekuensi yang
dilewatkan telah ditentukan. Sinyal keluarannya akan dikuatkan dan dilewatkan
ke rangkaian komparator (pembanding) dengan tegangan referensi ditentukan
berdasarkan tegangan keluaran penguat pada saat jarak antara sensor kendaraan
mini dengan sekat/dinding pembatas mencapai jarak minimum untuk berbelok
arah, dapat dianggap keluaran komparator pada kondisi ini adalah high (logika
‘1’) sedangkan jarak yang lebih jauh adalah low (logika’0’). Logika-logika biner
ini kemudian diteruskan ke rangkaian pengendali (mikrokontroler).

Jadi ketika ada sinyal ultrasonik yang masuk ke rangkaian, maka pada
komparator akan mengeluarkan logika rendah (0 V) yang kemudian akan diproses

oleh mikrokontroler untuk menghitung jaraknya.
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c. Prinsip Kerja Sensor Ultrasonik
HC-SR04 merupakan sensor ultrasonik yang dapat digunakan untuk
mengukur jarak antara penghalang dan sensor. Konfigurasi pin dan tampilan

sensor HC-SRO04 diperlihatkan pada Gambar 8.

Gambar 8. Konfigurasi Pin dan Tampilan Sensor
Ultrasonik HC-SR04

(HC-SR04 Ultrasonic Range Finder, 2011)

HC-SR04 memiliki 2 komponen utama sebagai penyusunnya yaitu
ultrasonic transmitter dan ultrasonic receiver. Fungsi dari ultrasonic
transmitter adalah memancarkan gelombang ultrasonik dengan frekuensi
40 KHz kemudian ultrasonic receiver menangkap hasil pantulan
gelombang ultrasonik yang mengenai suatu objek. Waktu tempuh
gelombang ultrasonik dari pemancar hingga sampai ke penerima
sebanding dengan 2 kali jarak antara sensor dan bidang pantul seperti

yang diperlihatkan pada Gambar 9.
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Gambar 9. Prinsip Kerja HC-SR04

Prinsip pengukuran jarak menggunakan sensor ultrasonik HC-SR04
adalah, ketika pulsa trigger diberikan pada sensor, transmitter akan mulai
memancarkan gelombang ultrasonik, pada saat yang sama sensor akan
menghasilkan output TTL transisi naik menandakan sensor mulai
menghitung waktu pengukuran, setelah receiver menerima pantulan yang
dihasilkan oleh suatu objek maka pengukuran waktu akan dihentikan
dengan menghasilkan output TTL transisi turun. Jika waktu pengukuran
adalah t dan kecepatan suara adalah 340 m/s, maka jarak antara sensor

dengan objek dapat dihitung dengan menggunakan Persamaan 1.
s=tx 340 /2 (1)
Dimana :
s = Jarak antara sensor dengan objek (m)
t = Waktu tempuh gelombang ultrasonik dari transmitter ke receiver (s)

Pemilihan HC-SRO04 sebagai sensor jarak yang akan digunakan pada
penelitian ini karena memiliki fitur sebagai berikut; kinerja yang stabil,

pengukuran jarak yang akurat dengan ketelitian 0,3 cm, pengukuran
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maksimum dapat mencapai 4 meter dengan jarak minimum 2 cm, ukuran

yang ringkas dan dapat beroperasi pada level tegangan TTL.

Prinsip pengoperasian sensor ultrasonik HC-SR04 adalah sebagai
berikut; awali dengan memberikan pulsa Low (0) ketika modul mulai
dioperasikan, kemudian berikan pulsa High (1) pada trigger selama 10 us
sehingga modul mulai memancarkan 8 gelombang kotak dengan
frekuensi 40 KHz, tunggu hingga transisi naik terjadi pada output dan
mulai perhitungan waktu hingga transisi turun terjadi, setelah itu
gunakan Persamaan 1 untuk mengukur jarak antara sensor dengan objek
(Sarwoko, 2011).

E. Arduino Uno R3
1. Mikrokontroler Arduino Uno R3

Arduino uno adalah board mikrokontroler berbasis ATmega328
(datasheet). Memiliki 14 pin input dari output digital dimana 6 pin input
tersebut dapat digunakan sebagai output PWM dan 6 pin input analog, 16
MHz osilator kristal, koneksi USB, jack power, ICSP header, dan
tombol reset. Untuk mendukung mikrokontroler agar dapat digunakan,
cukup hanya menghubungkan board arduino uno ke komputer dengan
menggunakan kabel USB atau listrik dengan AC yang ke adaptor DC

atau baterai untuk menjalankannya.

Arduino uno R3 berbeda dengan semua board sebelumnya karena
arduino uno R3 ini tidak menggunakan chip driver FTDI USB-to-serial.

Melainkan menggunakan fitur dari ATMega 16U2 yang diprogram
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sebagai konverter USB-to-serial (Arduino, 2009).

2.

Board Arduino Uno

Board arduino uno memiliki fitur—fitur baru sebagai berikut :

Pin out : menambahkan SDA dan SCL pin yang dekat dengan pin aref dan
dua pin baru lainnya ditempatkan dekat dengan pin RESET, dengan I/O REF
yang memungkinkan sebagai buffer untuk beradaptasi dengan tegangan yang
disediakan dari board sistem. Pengembangannya, sistem akan lebih
kompatibel dengan prosesor yang menggunakan AVR, yang beroperasi
dengan 5 V dan dengan arduino karena beroperasi dengan 3,3 V. Yang kedua
adalah pin vyang tidak terhubung, yang disediakan untuk tujuan

pengembangannya. Board arduino ditunjukkan seperti Gambar 10.

[EE® won o TrALY
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Gambar 10. Mikrokontroler Arduino Uno R3
Sirkuit reset
ATMega 16U2 ganti 8U yang digunakan sebagai konverter USB-to-serial.

Ringkasan spesifikasi arduino uno:

1) Mikrokontroler : ATmega328
2) Operasi tegangan : 5 Volt
3) Inputtegangan : disarankan 7-11 Volt
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4) Inputtegangan batas : 6-20 Volt

5) Pin /O digital : 14 (6 bisa untuk PWM)

6) Pin Analog .6

7) Arus DC tiap pin I/O ;50 mA

8) Arus DC ketika 3.3V :50 mA

9) Memori flash . 32 KB (ATmega328) dan 0,5 KB

digunakan oleh bootloader

10) SRAM : 2 KB (ATmega328)
11) EEPROM : 1 KB (ATmega328)
12) Kecepatan clock : 16 MHz

2. Catu Daya

Arduino uno dapat diaktifkan melalui koneksi USB atau dengan catu daya
eksternal. Sumber listrik dipilih secara otomatis. Eksternal (non-USB) daya dapat
berupa baik AC-DC adaptor atau baterai. Adaptor ini dapat dihubungkan dengan
cara menghubungkan plug pusat—positif 2.1 mm ke dalam board colokan listrik.
Sedangkan untuk baterai dapat dihubungkan kedalam header pin GND dan Vin
dari konektor Power. Berikut pin power supply pada arduino uno:

a. Vin: Tegangan input board arduino ketika menggunakan sumber daya (5 V
dari sambungan USB atau dari sumber regulator lain). Anda dapat mensuplai
tegangan pada pin ini, jika suplai tegangan lewat power jack, dapat
mengakses melalui pin ini.

b. 5 V: keluaran pin ini telah diatur sebesar 5 V dari regulator pada board. Board

dapat disuplai melalui DC jack power (7-12 V). menyuplai tegangan melalui

22



pin 5V atau 3.3 V bypasses regulator, dapat merusak board.
c. 3.V3: Suplai 3,3 Volt dihasilkan oleh regulator pada board, menarik arus
maksimum 50 mA.

d. GND: pin ground

Konfigurasi pin-pin

"Test”
Led 13

MADE N\
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Gambar 11. Konfigurasi Pin—Pin Arduino Uno

Board dapat beroperasi pada pasokan daya dari 6 — 20 Volt. Jika diberikan
dengan kurang dari 7 V, bagaimanapun, pin 5 V untuk supply kurang dari 5 Volt
dan board mungkin tidak stabil. Jika menggunakan lebih dari 12 V, regulator bisa
panas dan merusak board. Rentang yang dianjurkan adalah 7 V — 12 V. Selain itu,
beberapa pin memiliki fungsi khusus :

1) Serial: 0 (RX) dan 1 (TX). Digunakan untuk menerima (RX) dan mengirim

(TX) data TTL serial. Pin ini terhubung ke pin yang sesuai dari chip

ATMega8U2 USB-to-Serial TTL

2) Eksternal Interupsi: 2 dan 3. Pin ini dapat dapat dikonfigurasi untuk memicu
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interupsi pada nilai yang rendah, tepi naik atau jatuh, atau perubahan nilai.

Lihat attchInterrupt() fungsi untuk rincian
3) PWM: 3, 5, 6, 9, 10, dan 11. Menyediakan 8-bit output PWM dengan

analogWrite() fungsi.

4) SPI: 10 (SS), 11 (MOSI), 12 (MISO), 13 (SCK). Pin ini mendukung
komunikasi SPI menggunakanlibrary SPI

5) LED: 13. Ada built-in LED terhubung ke pin digital 13. Ketika pin adalah
nilai TINGGI. LED menyala, ketika pin adalah RENDAMH, itu off.

Arduino Uno R3 memiliki 6 inputanalog diberi label A0 sampai A5, masing—
masing menyediakan 10-bit resolusi (yaitu 1024 nilai yang berbeda). Secara
default sistem mengukur dari ground sampai 5 Volt, meskipun mungkin untuk
mengubah ujung atas rentang mengunakan pin AREF dan fungsi
analogReference(). Selain itu, beberapa pin memiliki fungsi khusus:

1) TWI: A4 atau SDA pin dan A5 atau SCL pin. Mendukung komunikasi TWI

2) AREF: Referensi tegangan untuk input analog. Digunakan dengan
analogReference()

3) RESET

3. Komunikasi

Arduino Uno R3 memiliki sejumlah fasilitas untuk berkomunikasi dengan
komputer, arduino lain, atau mikrokontroler lainnya. ATmega328 menyediakan
UART TTL (5 V) komunikasi serial, yang tersedia di pin digital 0 (RX) dan 1
(TX). Sebuah ATmegal6U2 pada board ini komunikasi serial melalui USB dan

muncul sebagai com port virtual untuk perangkat lunak pada komputer. Firmware
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'16U2 menggunakan USB driver standar COM, dan tidak ada driver eksternal
yang diperlukan. Namun, pada Windows, file. Inf diperlukan. Perangkat lunak
arduino termasuk monitor serial yang memungkinkan data sederhana yang akan
dikirim ke board arduino. RX dan TX di board LED akan berkedip ketika data
sedang dikirim melalui chip USB-to-serial dan koneksi USB ke komputer (tetapi
tidak untuk komunikasi serial pada pin 0 dan 1). Fungsi ini digunakan untuk
melakukan komunikasi interface pada sistem. ATmega328 juga mendukung
komunikasi 12C (TWI) dan SPI.
F. Sensor Flex

Sensor flex adalah sensor yang memiliki perubahan resistansi akibat adanya
perubahanlekukanpadabagiansensor, untuk mendeteksi suatu kelengkungan. Prinsip
kerjanya sama seperti potensimeter. Sensor flex memiliki 2 kaki pin, dengan bentuk
fisik tipis memanjang dan lentur. Sensor ini memiliki output berupa resistansi. Dua
pin kaki tersebut, jika salah satu pin diberikan tegangan sebesar +5 V maka pin yang
lainnya sebagai output serta tegangan 0 Volt. Prinsip kerja sensor flex ini mirip
dengan variabel resistor. Sensor flex memberikan resistansi kepada mikrokontroler
melalui rangkaian pembagi tegangan. Output resistansi ini akan diberikan
tegangan yang nantinya akan dibaca oleh mikrokontroler (Ikram, Aisuwarya,

Hersyah. 2016).

Mikrokontroler mengkonversi data menggunakan ADC (analog to digital
converter), dimana data masukkannya didapat dari tegangan yang sudah terkena

resistansi. Rangkaiannya dapat dilihat pada Gambar 12 (Taufik, 2014: 12).
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Gambar 12. Rangkaian Pembagi Tegangan Sensor Flex
Hambatan sensor fleksibel ini berubah ketika bantalan logam berada diluar

tekukan.Spesifikasi:

Cakupan suhu : -35°C sampai +80°C

Hambatan datar : 10K Ohm

Toleransi hambatan : £30%

Cakupan hambatan tekukan : 60K Ohm

Nilai power : 0,5 Watt dst. 1 Watt sampai batas maksimal
Resistansi flat 10Kohm + 30%

Rentang lengkungan kontur antara 45 KOhm — 125 Kohm

Gambar sensor flex ditunjukkan seperti Gambar 13.

Gambar 13. Sensor Flex

(Sparkfun datasheet, 2014)
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G. Baterai Li-Po

1.

Pengertian Baterai Li-Po

Baterai Lithium Polimer atau biasa disebut dengan LiPo merupakan salah satu

jenis baterai yang sering digunakan dalam dunia RC. Bentuk fisik baterai Li-Po

dapat dilihat pada Gambar 14. Ada tiga kelebihan baterai berjenis LiPo daripada

baterai jenis lain yaitu:

a.

Baterai LiPo memiliki bobot yang ringan dan tersedia dalam berbagai macam
bentuk dan ukuran

Baterai LiPo memiliki kapasitas penyimpanan energi listrik yang besar
Baterai LiPo memiliki tingkat discharge rate energi yang tinggi, dimana hal
ini sangat berguna sekali dalam bidang RC.

Kelemahan baterai LiPo yaitu:

Harga baterai LiPo masih tergolong mahal

Baterai Lithium Polymer memiliki life time yang lebih pendek daripada
baterai NiMH. Mereka rata-rata hanya 300-400 siklud jika dirawat dengan
baik (Afif dan Pratiwi, 2015)

Alasan keamanan. Baterai LiPo menggunakan bahan elektrolit yang mudah
terbakar

Baterai LiPo membutuhkan penanganan khusus agar dapat bertahan lama.
Charging, discharging, maupuan penyimpanan dapat mempengaruhi usia dari

baterai jenis ini.
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Gambar 14. Baterai Li-Po

3. Tegangan

Pada baterai LiPo memiliki rating 3,7 Volt per sel. Keuntungannya adalah
tegangan baterai yang tinggi dapat dicapai dengan menggunakan jumlah sel yang
lebih sedikit.Pada setiap paket baterai LiPo selain tegangan ada label yang
disimbolkan dengan “S”. Disini “S” berarti sel yang dimiliki sebuah paket baterai
(battery pack).
4. Kapasitas

Kapasitas baterai menunjukkan seberapa banyak energi yang dapat disimpan
oleh sebuah baterai dan diindikasikan dalam miliampere hours (mAh).
5. Discharge Rate

Discharge rate biasa disimbolkan dengan “C” merupakan notasi yang
menyatakan sebarapa cepat sebuah baterai untuk dapat dikosongkan secara aman.
Energi listrik pada baterai LiPo berasal dari pertukaran ion dari anoda ke katoda.
Semakin cepat pertukaran ion yang dapat terjadi maka berarti semakin nilai dari
”C”.Sebuah baterai dengan discharge rate 10C berarti baterai tersebut dapat di

discharge 10 kali dari kapasitas beterai sebenarnya (Musbikhin, 2014).
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6. Hambatan Dalam

Hambatan dalam adalah bilangan yang menyatakan nilaih tahanan yang ada
didalam komponen baterai. Hambatan ini akan menentukan kecepatan pertuakan
ion dari anoda ke katoda.
H. Motor DC

Motor DC (Direct Current) adalah peralatan elektromekanik dasar yang
berfungsi untuk mengubah tenaga listrik menjadi tenaga mekanik. Motor DC
merupakan jenis motor yang menggunakan tegangan searah sebagai sumber
tenaganya. Dengan memberikan beda tegangan pada kedua terminal tersebut,
motor akan berputar pada satu arah, dan bila polaritas dari tegangan tersebut
dibalik maka arah putaran motor akan terbalik pula. Polaritas dari tegangan yang
diberikan pada dua terminal menentukan arah putaran motor sedangkan besar dari
beda tegangan pada kedua terminal menentukan kecepatan motor (D. Petruzella,

2001). Diperlihatkan pada Gambar 15.

Gambar 15. Motor DC
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Motor DC memiliki 3 bagian atau komponen utama untuk dapat

berputar sebagai berikut:

1. Kutub medan

Secara sederhana bahwa interaksi dua kutub magnet akan menyebabkan
putaran pada motor DC. Motor DC memiliki kutub medan yang stasioner dan
dinamo yang menggerakkan bearing pada ruang diantara kutub medan. Motor

DC sederhana memiliki dua kutub medan yaitu kutub utara dan kutub selatan.

2. Rotor

Bila arus masuk menuju rotor (bagian motor yang bergerak), maka arus ini
akan menjadi elektromagnet. Rotor yang berbentuk silinder, dihubungkan ke
as penggerak untuk menggerakkan beban. Untuk kasus motor DC yang kecil,
rotor berputar dalam medan magnet berganti lokasi. Jika hal ini terjadi,
arusnya berbalik untuk merubah kutub-kutub utara dan selatan dinamo.
3. Komutator

Komponen ini terutama ditemukan di dalam motor DC. Kegunaannya
adalah untuk membalikkan arah arus listrik dalam dinamo. Komutator juga
membantu dalam transmisi arus antara dinamo dan sumber daya (Hamdani,
2010: 9-10).

Keuntungan utama motor DC adalah sebagai pengendali kecepatan, yang
tidak mempengaruhi kualitas pasokan daya. Motor ini dapat dikendalikan dengan
mengatur:

a. Tegangan dinamo, meningkatkan tegangan dinamo akan

meningkatkan kecepatan
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b. Arus medan, menurunkan arus medan akan meningkatkan
kecepatan.

Prinsip kerja motor DC didasarkan pada prinsip bahwa jika sebuah
konduktor yang dialiri arus listrik diletakkan dalam medan magnet, maka
tercipta gaya pada konduktor tersebut yang cenderung membuat konduktor
berotasi. Arah medan magnet ditentukan oleh arah aliran arus pada konduktor.

Berikut ini adalah tabel pemakaian dan sifat motor DC, ditunjukkan dengan

Tabel 1.
Tabel 1. Pemakaian dan Sifat Motor DC
Jenis motor Sifat Pemakaian
1. Putaran tetap
; 1. Fan, blower
(30% dari
putaran 2. Mesin pengerjaan logam
Motor shunt nominal) (mesffris)
2. Torsi awal 3. Penggerak wiper mobil
tidak terlalu .
tinggi | 4. Mesin slep
1. Putaran 1. Traksi (derek)
bervariasi 5 Krane
Motor Seri (mudah diatur) | ™
. 3. Trem, kereta listrik
2. Torsi awal
tinggi 4. Kereta bawah tanah
Motor Kompon Hampir sama Hampir sama dengan motor
dengan motor shunt | shunt

. Modul L298N Driver Motor DC Dual H-Bridge

Driver motor L298N merupakan modul driver motor DC yang paling banyak

digunakan untuk mengontrol kecepatan serta arah perputaran motor DC. L298
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adalah driver motor berbasis H-Bridge, mampu menangani beban hingga 4A pada
tegangan 6 V-46 V. Dalam chip terdapat dua rangkaian H-Bridge. IC L298
merupakan sebuah IC tipe H-bridge yang mampu mengendalikan beban-beban
induktif seperti relay, solenoid, motor DC dan motor stepper. Mampu
mengeluarkan output tegangan untuk motor DC sebesar 50 Volt dan dapat

mengendalikan 2 untuk motor DC.

Pengaturan kecepatan motor digunakan teknik PWM (Pulse with Modulation)
yang diinputkan dari mikrokontroler melalui pin enable. PWM untuk kecepatan

rotasi yang bervariasi level high-nya (Ardiansyah, Hidayatama. 2013).

Spesifikasi:

1. Tipe: Dual H-Bridge

2. Chip kontrol: ST L298N

3. Logic voltage: 5V DC

4. Drive voltage: 5-35V DC

5. Logical current: 0 mA-36 mA

6. Driving current: 2 A (Max. single bridge)
7. Temperatur:-20C—-135C

8. Power maksimum: 25 W

9. Berat:30g

10. Ukuran: 43 x 43 x 27 mm

32



Kelebihan L298N motor driver adalah:

1. Lebih presisi dalam mengontrol motor
2. Dapat mengendalikan motor yang besar (maksimal 2 A)
3. Dilengkapi dengan heatsink sehingga lebih tahan panas

4. Mudah untuk pemasangannya

Untuk pemasangan driver L298N ini dibutuhkan 6 buah pin mikrokontroler.
Dua buah untuk pin enable (masing-masing satu untuk tiap motor DC). Empat
buah untuk mengatur kecepatan motor DC tersebut. Pada prinsipnya rangkaian
driver motor L298N ini dapat mengatur tegangan dan arus sehingga kecepatan

dan arah motor dapat diatur. Konfigurasi pin pada modul L298N ditunjukkan pada

Gambar 16 :
IC Driver Motor
L2GS§
Power Supply
* +12 Vdc
» Grid IC Regulator
. 45 Vde - LMT7805
Control Pin i
« INA.T di "
« INA2 Motor A ~—1| Motor B
. INB. | S8 :
» INRB.2
Tumper - L'. ..<. 4
power supply “wwil.nyebarilmu.com
5 Vdc 2
Power Supply | Control Pin
Jumper Enable Jumper Encable
Motor A Motor I3

Gambar 16. Konfigurasi Pin pada Modul L298N

(Nyebarilmu, 2017)
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Driver motor ini pada prinsipnya sama dengan L293D. Cara pengontrolannya
pun sama. Perbedaannya mendasar hanya terletak pada karakteristik
elektronikanya, yaitu kemampuan L298N dalam melewatkan arus untuk motor
DC lebih besar yaitu sebesar 3 A. Agar mampu bekerja dengan baik maka
diperlukan beberapa komponen dioda pendukung. Bentuk modul L298N dapat

dilihat pada Gambar 17 dan Gambar 18 (Herdianto, 2017).

e
=]
(o}
o~
[
=
O

@ 2 m “' O
+5V  GND +12V

Gambar 18. Modul L298N Tampak Depan
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Fitur Modul L298N Driver Motor DC Dual H-Bridge:

1. Tegangan operasi 0-46 V

2. Tegangan logic 4,5-7 V

3. Arus4 A

4. Heatsink untuk membuang panas

5. Regulator 7805 dengan keluaran 5 V
6. Dioda proteksi

7. Mampu mengontrol 2 motor DC

J. Buzzer

Buzzer adalah sebuah komponen elektronika yang berfungsi untuk mengubah
getaran listrik menjadi getaran suara. Pada dasarnya prinsip kerja buzzer hampir
sama dengan loud speaker, jadi buzzer juga terdiri dari kumparan yang terpasang
pada diafragma dan kemudian kumparan tersebut dialiri arus sehingga menjadi
elektromagnet, kumparan tadi akan tertarik ke dalam atau keluar, tergantung dari
arah arus dan polaritas magnetnya, karena kumparan dipasang pada diafragma
maka setiap gerakan kumparan akan menggerakkan diafragma secara bolak-balik
sehingga membuat udara bergetar yang akan menghasilkan suara. Buzzer ini

digunakan sebagai indikator (Sulistyowati dan Febriantoro, 2012: 26-27).
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Bentuk fisik buzzer dapa dilihat pada Gambar 19.

e
Gambar 19. Bentuk Fisik Buzzer

(Hardiyanto, Rochim, dan Windasari, 2015: 186)

K. Software Arduino IDE

1. Pengertian Arduino Software (IDE)

IDE itu merupakan kependekan dari Integrated Developtment Enviroenment,
atau secara bahasa mudahnya merupakan lingkungan terintegrasi yang digunakan
untuk melakukan pengembangan. Disebut sebagai lingkungan karena melalui
software inilah arduino dilakukan pemrograman untuk melakukan fungsi-fungsi
yang dibenamkan melalui sintaks pemrograman. Arduino menggunakan bahasa
pemrograman sendiri yang menyerupai bahasa C. Bahasa pemrograman arduino
(sketch) sudah dilakukan perubahan untuk memudahkan pemula dalam melakukan
pemrograman dari bahasa aslinya. Sebelum dijual ke pasaran, IC mikrokontroler
arduino telah ditanamkan suatu program bernama Bootlader yang berfungsi

sebagai penengah antara compiler arduino dengan mikrokontroler.

Arduino IDE dibuat dari bahasa pemrograman JAVA. Arduino IDE juga
dilengkapi dengan library C/C++ yang biasa disebut Wiring yang membuat

operasi inputdan output menjadi lebih mudah. Arduino IDE ini dikembangkan
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dari software processing yang dirombak menjadi arduino IDE khusus untuk

pemrograman dengan arduino.

2. Menulis Sketch

Program yang ditulis dengan menggunaan arduino software (IDE) disebut
sebagai sketch. Sketch ditulis dalam suatu editor teks dan disimpan dalam file
dengan ekstensi .ino. Teks editor pada arduino software memiliki fitur seperti
cutting/paste dan searching/replacing sehingga memudahkan kamu dalam

menulis kode program.

Pada software arduino IDE, terdapat semacam message box berwarna hitam
yang berfungsi menampilkan status, seperti pesan error, compile, dan upload
program. Di bagian bawah paling kanan sotware arduino IDE, menunjukan board

yang terkonfigurasi beserta COM ports yang digunakan.

Beberapa fungsi dari arduino IDE yang sering digunakan terletak pada
toolbar. Terdapat 6 buah tombol pada toolbar tersebut yang memiliki fungsi

sesuai dengan deskripsi pada Gambar 20 adalah:

a. Verify: berfungsi untuk melakukan checking kode yang kamu buat apakah
sudah sesuai dengan kaidah pemrograman yang ada atau belum

b. Upload: berfungsi untuk melakukan kompilasi program atau kode yang kamu
buat menjadi bahasa yang dapat dipahami arduino

c. New: berfungsi untuk membuat sketch baru
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Open: berfungsi untuk membuka sketch yang pernah kamu buat dan
membuka kembali untuk dilakukan editing atau sekedar upload ulang ke
arduino.

Save: berfungsi untuk menyimpan sketch yang telah dibuat.

Serial Monitor: Serial monitor merupakan jendela yang menampilkan data
apa saja yang dikirimkan atau dipertukarkan antara arduino dengan sketch

pada port serial-nya.

File Edi Skef'h Tlols Hup I

sketch_marlGa

void setup() {
ff put your setup code here, to run once:

Gambar 20. Tampilan Software Arduino IDE
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BAB IlI

KONSEP PERANCANGAN

A. ldentifikasi Kebutuhan

Dalam pembuatan proyek akhir “simulator kursi roda otomatis dengan
sensor flex berbasis mikrokontroler” ini dibutuhkan komponen-komponen

berikut:

1. Sensor adalah suatu peralatan yang berfungsi untuk mendeteksi gejala-gejala
atau sinyal-sinyal yang berasal dari perubahan energi, dibutuhkan sensor yang
dapat mendeteksi kelengkungan jari.

2. Sensor jarak untuk mendeteksi adanya jarak antara sensor dan penghalang di
depan sensor

3. Pengontrol rangkaian elektronik yang dapat menyimpan program berupa
sebuah chip mikrokontroler.

4. Driver motor DC dan motor DC

5. Sumber tegangan yang dapat menghasilkan beda potensial

6. Kabel penghubung berfungsi untuk menghubungkan mikrokontroler dengan
komponen-komponen lainnya.

7. Pipaparalon, T dan siku pipa paralon
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B. Analisis Kebutuhan

Berdasarkan identifikasi kebutuhan di atas, maka diperoleh beberapa analisis

kebutuhan terhadap sistem yang akan dirancang adalah sebagai berikut:

1. Sensor yang digunakan untuk mendeteksi kelengkungan jari tangan
menggunakan sensor flex. Terdapat dua macam sensor flex menurut
ukuran panjangnya, yaitu sensor flex yang memiliki panjang 2,2 inchi dan
panjang 4,5 inchi. Pada alat ini dibutuhkan sensor flex dengan panjang 2,2
inchi karena ukuran ini lebih ideal untuk panjang jari tangan manusia.

2. Sensor jarak digunakan untuk mengukur jarak antara penghalang dengan
sensor. Sensor jarak yang digunakan adalah sensor ultrasonik, karena
sensor ultrasonik karena ukuran yang ringkas, memiliki kinerja yang lebih
stabil dengan Kketelitian pengukuran jarak sebesar 0,3 cm, jarak
maksimum jangkauan sensor ini mencapai 4 m dan jarak minimum 2 cm.
Terdapat dua jenis sensor ultrasonik, yaitu sensor ultrasonik ping
(parallax) dan sensor ultrasonik defantech (SRF 04 and SRFO05 ranger).
Pada alat ini menggunakan sensor ultrasonik HC-SR04 karena tipe ini
lebih efisien. Perbedaan antara SRF05 dan HC-SR04 hanya terletak pada
jumlah kaki sensor. SRF05 memiliki satu tambahan kaki yang berfungsi
sebagai pin out. Namun, umumnya baik SRF05 dan HC-SR04 kaki yang
digunakan hanyalah 4 pin saja, yakni vcc, trig, echo, gnd.

3. Mikrokontroler sebagai pusat pengolah data dan keputusan pengendali
sistem dari data yang dikirimkan oleh inputan yang ditangkap oleh sensor

flex. Terdapat beberapa jenis arduino diantaranya Arduino Uno RS3,
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Arduino Nano, Arduino Pro Mini dan Arduino Mega, secara spesifikasi
teknis tidak terlalu banyak perbedaan antara Arduino UNO R3, Arduino
Nano, dan Arduino Pro Mini. Ketiga nya memiliki chip mikrokontroler
yang sama (ATmega328), jumlah pin yang sama, clock speed yang sama,
dan jumlah memori yang sama. Mikrokontroler yang dipilih pada alat ini
menggunakan arduino uno R3 karena arduino uno dipilih sebagai
pengendali utama karena memiliki 14 buah pin digital, 6 pin analog yang
dapat digunakan untuk jalur input maupun output yang sifatnya dapat di
program ulang (programable).

Driver motor DC adalah bagian yang berfungsi untuk menggerakkan
motor DC. Driver motor L298N pada prinsipnya sama dengan L293D.
Cara pengontrolannya pun sama. Perbedaannya mendasar hanya terletak
pada karakteristik elektronikanya, yaitu kemampuan L298N dalam
melewatkan arus untuk motor DC lebih besar yaitu sebesar 3 A. Hanya
saja, untuk menggunakan IC ini sebagai driver motor, tidak semudah
menggunakan IC L293D. Agar mampu bekerja dengan baik maka
diperlukan beberapa komponen dioda pendukung. Driver motor yang
dipilih adalah modul L298N driver motor DC dual H-Bridge sebagai
pengatur dan pengirim perintah pada gerakan motor DC. Driver motor
DC tipe ini mudah pemasangannya, dapat digunakan untuk
mengendalikan dua buah motor DC dengan dua arah putaran dan

kecepatan putar motor.
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Motor DC sebagai output berupa gerakan yang dihasilkan oleh Modul
L298N driver motor DC dual H-Bridge.

Power supply dengan baterai Li-Po 12 V 1450 mAh sebagai pemberi
tegangan serta arus listrik pada komponen, baterai 9V sebagai sumber
tegangan untuk Arduino.

Untuk menghubungkan komponen dengan mikrokontroler Arduino Uno
membutuhkan kabel penghubung.

Pipa paralon, T pipa paralon, siku pipa paralon sebagai kerangka utama
simulator kursi roda. Ada berbagai macam ukuran pipa paralon mulai dari
172", 3/4", 1", 1 1/4", 1 1/2", 2", 2 1/2", 3", 4", sampai 5". Ukuran yang
akan digunakan dalam pembuatan alat ini adalah 5,8” karena ukuran ini

paling pas dengan alat yang akan dibuat.

Kebutuhan komponen baik komponen utama maupun komponen penunjang

dapat dilihat pada Tabel 2:

Tabel 2. Identifikasi Kebutuhan

No Rangkaian Komponen Spesifikasi
- Hambatan datar : 10 KQ
Sensor flex
- Tegangan output sensor: 5V
. Tipe Modul L298N driver motor
1 Input Driver motor DC DC dual H-Bridge
- Tipe HC-SR04
Sensor Ultrasonik - Pengukuran maksimum
dapat mencapai 50 cm
- Jarak minimum 2 cm
5 Output Motor DC Tegangan 12 V dengan torsi

1000rpm
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Lanjutan Tabel 2:

No Rangkaian Komponen Spesifikasi
Buzzer 5V
3 | System Minimum | Mikrokontroler Arduino Uno R3
Baterai Li-Po 12 V 1450 mAh
4 | Catu daya Baterai
Daya 9 V
Kabel jumper Secukupnya

LED warna merah Satu buah

Pipa paralon 5/8 inchi dua buah

T pipa paralon 5/8 inchi 10 buah
5 | Lain-lain _

Siku pipa paralon 5/8 inchi 6 buah

Gabus asturo Satu buah

Resistor 10 KQ tiga buah

Pylox warna silver Satu buah

C. Perancangan Sistem

Pada tahap ini dilakukan persiapan tentang segala keperluan, baik peralatan
maupun bahan yang digunakan. Desain dari kursi roda otomatis berbasis sensor
flex. Sensor flex yang merupakan sensor yang digunakan untuk mendeteksi
gerakan jari-jari tangan yang dipasangkan pada jari tangan dilakukan pergerakan
sehingga terjadi perubahan tegangan pada sensor flex yang dikirimkan menuju
arduino dan diproses oleh arduino untuk menggerakan motor DC sesuai dengan
besaran dari sensor flex. Sedangkan sensor ultrasonik berfungsi untuk
menghindari tabrakan pada kursi roda. Sehingga apabila ada rintangan di depan
dan di belakang kursi roda ketika berjalan dan jaraknya membahayakan maka

kursi roda akan berhenti. Adapun skema rangkaian secara keseluruhan dapat
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dilihat pada Lampiran 1, dan secara garis besar akan digambarkan pada blok

diagram rangkaian pada Gambar 21.

. Sy R ™
Sensor Flex >
» Motor DC
Driver ;
> T
Motor DC Arduine Uno
» DBuzzer
Sensor
Ultrasonik
INPUT PROSES OUTPUT
S AN AN A

Gambar 21. Blok Diagram Rangkaian

Dapat dilihat pada Gambar 21, yaitu proses kinerja yang dilakukan pada

simulator kursi roda otomatis dengan sensor flex berbasis mikrokontroler

yaitu:

1. Sensor flex sebagai pendeteksi kelengkungan jari tangan

2. Arduino uno sebagai pusat pengolah data dan keputusan pengendali
sistem dari data yang dikirimkan oleh inputanyang ditangkap oleh sensor
flex

3. Modul L298N driver motor DC dual H-Bridge sebagai pengatur motor
DC sehingga motor DC dapat bergerak dengan gerakan belok kanan,
belok kiri, maju, mundur

4. Motor DC sebagai penerima sinyal perintah yang dihasilkan oleh Modul

L298N driver motor DC dual H-Bridge. Motor DC akan menerima

perintah sesuai dengan kelengkungan jari tangan pengguna kursi roda.
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5. Sensor ultrasonik HC-SR04 berfungsi ketika pengguna kursi roda
kesulitan untuk mengontrol gerakan kursi roda atau kursi roda yang
digunakan akan menabrak medan tertentu

6. Buzzer sebagai output dari sensor ultrasonik ketika ada penghalang di

depan atau di belakang kursi roda.

Berdasarkan Gambar 21 maka dapat dijelaskan bagaimana cara kerja
simulator kursi roda otomatis dengan sensor flex berbasis mikrokontroler, yaitu
lima buah sensor flex yang dipasangkan pada sarung tangan yang akan dikenakan
oleh pengguna kursi roda. Prinsip kerja sensor membutuhkan rangkaian pembagi
tegangan yang akan menjadi masukan dan diolah mikrokontroler arduino uno.
Driver motor DC digunakan untuk mengontrol kecepatan serta arah putaran motor
DC. Sensor ultrasonik sebagai pendeteksi jarak dari alat yang dijalankan dengan
halangan yang ada di depan dan di belakangnya. Motor DC akan bekerja ketika
sensor flex mendeteksi adanya perubahan resistansi pada kelengkungan jari, sesuai

dengan jari mana yang akan digerakkan oleh pengguna kursi roda.

1. Hardware

Perancangan simulator kursi roda otomatis dengan sensor flex berbasis
mikrokontroler yaitu dengan membuat rangkaian catu daya, rancangan sensor flex,

rancangan sensor ultrasonik, rancangan modul L298N dengan 2 buah motor DC.

a. Rangkaian catu daya

Sebuah rangkaian elektronika semestinya harus di supply oleh tegangan

Direct Current (DC) yang stabil agar dapat bekerja dengan baik. Diperlukan
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sumber tegangan dari baterai Li-Po sebagai catu daya yang dibutuhkan untuk
mengaktifkan driver motor DC sehingga motor DC dapat menggerakkan kursi
roda. Untuk mengaktifkan arduino uno dibutuhkan sumber tegangan dari baterai 9
V. Arduino uno sebagai pusat pengolah data dari semua komponen simulator

kursi roda otomatis dengan sensor flex.

b. Rancangan Sensor Flex

Rangkaian simulator kursi roda otomatis dengan sensor flex ini mempunyai
dua kaki. Salah satu kaki pin diberikan tegangan +5 Volt, sedangkan kaki pin
yang lain secara urut terhubung sebagai output data pada pin A0, Al, A2, A3, A4,
resistor 1KQ, serta tegangan 0 Volt. Sensor flex akan memeberikan resistansi

kepada mikrokontroler melalui rangkaian pembagi tegangan.

Tegangan keluaran arduino yang digunakan sebesar 5 V akan melewati
rangkaian pembagi tegangan sehingga tegangan keluaran arduino akan dibagi
menjadi tegangan output yang sebanding dengan resistansi yang dihasilkan sensor
flex. Fungsinya adalah untuk membagi tegangan keluaran arduino dengan
tegangan output sensor flex ke data (pin analog input arduino). Tegangan output
sensor flex ke data (pin analog input arduino) dapat bervariasi dengan
menggunakan prinsip pembagi tegangan yaitu besarnya resistansi sensor flex
yang terukur dibagi dengan resistor pembagi tegangan yang digunakan ditambah

dengan tegangan output dari sensor flex dikalikan tegangan keluaran arduino.

Pada Gambar 22 ditunjukkan pembagi tegangan adalah resistor 10 KQ karena

menyesuaikan dengan hambatan datar sensor flex yang tertera di datasheet pada
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Lampiran 6. Sensor flex memiliki dua kaki pin yaitu resistor pembagi tegangan
yang terhubung dengan data masukan pin analog arduino dan diberikan tegangan
vce, sedangkan kaki pin yang lain sebagai tegangan output yang terhubung
dengan ground. Rangkaian masing-masing sensor flex dijadikan satu dan
dihubungkan dengan masing-masing kabel yang sudah diselubungi sebuah kabel
telepon. Bagian pangkal kabel telepon akan terbagi menjadi beberapa kabel,
masing-masing kabel akan di hubungkan pada pin analog arduino uno, ground
dan vcc. Mikrokontroler mengkonversi data menggunakan ADC, dimana data

masukannya didapat dari tegangan yang sudah terkena resistansi.
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=TEHT= =TEHT= =TEHT= =TERT= =TERT=

RY5 R4 Rv3 RY2 RY1

10k 10k 10k 10k 10k
=TEX[ = =TEX[= =TEX[= =TEAT= =TEX|

NI 90T NY
EEEEEEEEEEEEEN
EEEEEEEEEEEEEN

Wnd-) TLola - ¢

4 ARDUING LING R3
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Gambar 22. Rangkaian Sensor Flex

c. Rancangan Sensor Ultrasonik

Sensor ini hanya memerlukan 2 pin /O untuk berkomunikasi dengan
mikrokontroler, yaitu trigger dan echo. Pin trigger dan echo dihubungkan ke
mikrokontroler. Mikrokontroler akan mengeluarkan output high pada pin trigger
selama minimal 10 us saat memancarkan gelombang ultrasonik ke penghalang.
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Sinyal high yang masuk akan membuat SRF04 mengeluarkan suara ultrasonik.
Bunyi yang dipantulkan kembali ke sensor SRF04, bunyi tadi akan diterima dan
membuat keluaran sinyal high pada pin echo yang kemudian menjadi input pada
mikrokontroler. Lamanya sinyal high dari echo inilah yang digunakan untuk
menghitung jarak antara sensor SRF04 dengan benda yang memantulkan bunyi
yang berada di depan sensor. Pin trigger dan echo pada sensor ultrasonik bagian
depan dihubungkan dengan pin 10 dan 11 pada pin digital mikrokontroler,
sedangkan pin trigger dan echo pada sensor ultrasonik bagian belakang dihungkan
dengan pin 12 dan 13 pada pin digital mikrokontroler. Rancangan sensor

ultrasonik dapat dilihat pada Gambar 23.
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Gambar 23. Rangkaian Sensor Ultrasonik
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d. Rancangan Modul L298N dengan 2 motor DC

Motor DC 12 Volt memerlukan adanya pengontrol motor DC agar putaran dan
kecepatannya bisa dikendalikan dengan teratur, membutuhkan dua buah motor
DC. Pengontrolan motor DC pada simulator kursi roda otomatis dengan sensor
flex menggunakan modul L298N driver motorDC dual H-Bridge yang memiliki
kemampuan menggerakkan motor DC sampai arus 4A dan tegangan maksimum
46 Volt DC untuk satu kanalnya. Melalui 4 pin yaitu pada INO-IN3 sebagai
output, sedangkan 2 pin untuk VVcc dan ground yang disuplai langsung dari modul
mikrokontroler sebesar 5 Volt dan dari baterai Li-Po 1450 mAh 12 Volt. Pada

Gambar 24 dapat dilihat skema rangaian modul L298N driver motor DC dual H-

Bridge.
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Gambar 24. Rangkaian Modul L298N dengan 2 Motor DC
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2. Software
Perangkat lunak yang digunakan dalam pembuatan alat ini yaitu:

a. Software Arduino IDE

Dalam pemrograman arduino ini sendiri menggunakan bahasa
pemrograman C. Lising program arduino ini dikenal dengan nama sketch. Dalam
setiap sketch memiliki dua buah fungsi penting yaitu “void setup() {} dan “void
loop() {}’. Pembuatan program arduino ini sendiri dimulai dengan
menginisialisasi pin-pin mana saja yang akan digunakan oleh sistem. Adapun
listing program secara keseluruhan dapat dilihat pada Lampiran 5, pada Gambar

25 merupakan potongan dari program yang digunakan:

“tinclude <L298N.h>

nt FLEX PINO = A0;
nt FLEX PIN1 = Al;// Pin connected to woltage diwvider output
ale nt FLEX FIN2 = R2;
CO int FLEX PIN3 = A3:// Pin connected to voltage divider output
n FLEX FIN4 = Rd;
COn VCC = 4.%98; // Measured woltage of Ardunic 3V line
const pat B_DIV = 10000.0; // Measured resistance of 10k resistor

//pin definiticon
- ne EN 9
ne EN2
= IN1
ine IN2
fine IN3
fdefins IN4

=1 0

F
§
§
§
§
§

= A

f/fcreate a motor instance
L298N motor(EN, IN1, IN2);
L298N motor2 (EN2, IN3, IN4);

define trigPinl 10
¢define echePinl 11
fine trigPin2 12
ne echoPin2 13

&
&
!
I
&

fdefine Buzzer 3
long duraticnl, distancel, duration2, distance2;

Gambar 25. Inisialisasi Pin pada Program Arduino Uno
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b. Diagram alur (flowchart)
Berikut adalah diagram alur (flowchart) dari alat yang akan dibuat:
1) Alur flowchart kontrol gerakan kursi roda
a) Mulai
b) Menginisialisasi pin-pin yang digunakan oleh sistem
C) Memasukkan rumus dalam perhitungan sensor flex
d) Memasukkan rumus dalam perhitungan sensor ultrasonik
e)  Apakah jarak<30 cm, jika ya maka buzzer on motor berhenti, jika tidak
maka buzzer off motor berjalan
f)  Subrutin gerakan kursi roda

0) Selesai
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ultrazonik, buszer
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Gambar 26. Flowchart Kontrol Gerakan Kursi Roda
2) Alur flowchart gerakan maju
a) Mulai
b) Inisialisasi pin ADC 0 pada sensor flex
c) Memasukkan rumus dalam perhitungan sensor flex
d) Apakah flex\V0>=4.9, jika ya motor kanan dan kiri bergerak maju, jika

tidak go to step 3
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e) Selesai

Mulai

/ Inisizlisal Sensor Flex /

‘|F

Hitung sensor flex
int flex ADCO = analogRead(FLEX PINO);
float flexV0 = flex ADCO*VCC / 1023.0;

Motor kanan dan

maju

Gambar 27. Flowchart Gerakan Maju

3) Alur flowchart gerakan mundur
a) Mulai
b) Inisialisasi pin ADC 1 pada sensor flex
c) Memasukkan rumus dalam perhitungan sensor flex
d) Apakah flexV1<=4.1, jika ya motor kanan dan Kiri bergerak mundur, jika
tidak go to step 3

e) Selesai
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Mulai )

h J

Inisialisal Sensor Flex

ADC1

'
L
3

Hitung sensor fTex

int flexADC1 = analogRead(FLEX_PIN1);

float flexV1 = flex ADC1*VCC / 1023.0;

Tidak Ya | Motor kanan dan

motor kir1 bergerak
mundur

Gambar 28. Flowchart Gerakan Mundur

Alur flowchart gerakan kanan

a) Mulai

b) Inisialisasi pin ADC 2 pada sensor flex

¢) Memasukkan rumus dalam perhitungan sensor flex

d) Apakah flexVV2<=4.1, jika ya motor kanan diam dan motor kiri belok ke
kanan, jika tidak go to step 3

e) Selesai
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Inizializai Sensor Flax
ADC 2

¥

Hitung sensor fTex
int flex ADC2 = analogRead(FLEX PIN2);
float flexV2 = flex ADCI*VCC / 1023.0;

Tidak Ta

Motor kanan -
belok ke kanan

Gambar 29. Flowchart Gerakan Kanan

5) Alur flowchart gerakan kiri
a) Mulai
b) Inisialisasi pin ADC 3 pada sensor flex
¢) Memasukkan rumus dalam perhitungan sensor flex
d) Apakah flexVV3<=3.8, jika ya motor kanan belok ke Kkiri dan motor Kiri
diam, jika tidak go to step 3

e) Selesai
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Inizializal Sensor Flex
ADC 3

Hitung sensor flex

int flexADC3 = analogRead(FLEX_PIN3);
float flexV3 = flexADC3*VCC / 1023.0;

flexV3i<=38

Motor kanan -
motor kiri diam

Gambar 30. Flowchart Gerakan Kiri

6) Alur flowchart kursi roda berhenti
a) Mulai
b) Inisialisasi pin ADC 0 dan ADC 4 pada sensor flex
¢) Memasukkan rumus dalam perhitungan sensor flex
d) Apakah flexV0<=4.55&&flex\VV4<=3.9, jika ya motor kanan dan Kiri
berhenti, jika tidak go to step 3

e) Selesai
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Imisialisai Sensor Flex
ADC 0 dan ADC 4

Hitung sensor flex

int flexADCO = analogRead(FLEX PINO):
float flexV0 = flex ADCO*VCC / 1023.0;
int flex ADC4 = analogRead(FLEX PIN4);
float flexV4 = flexADCA*VCC / 1023.0;

l

flexV0==4 558 &flexV4==39

e |
motor kin diam

Gambar 34. Flowchart Kursi Roda Berhenti
D. Langkah Pembuatan Alat

Tugas akhir ini memerlukan beberapa tahapan dalam pembuatannya adapun

tahapannya sebagai berikut :
1. Langkah Pembuatan Alat

Pembuatan simulator kursi roda otomatis dengan sensor flex berbasis
mikrokontroler ini diperlukan beberapa tahapan dalam pembuatannya adapun

tahapannya sebagai berikut:

a. Perakitan komponen rangkaian simulator kursi roda otomatis dengan sensor
flex berbasis mikrokontroler, yaitu sebagai berikut:
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1)

2)

3)

4)

5)

6)

7)

8)

9)

Menyiapkan alat yang akan digunakan berupa satu set obeng, gunting,
korek gas, solder, tenol

Menyiapkan komponen yang akan digunakan berupa arduino uno, modul
motor L298N, motor DC, sensor flex, sensor ultrasonik, buzzer, catu daya
berupa baterai 9 Volt dan baterai Li-Po

Menyambung dan menyusun kabel pada modul motor yang dihubungkan
dengan arduino uno dan motor DC

Menguji gerakan motor DC

Menyusun kabel sensor ultrasonik yang dihubungkan dengan arduino
uno

Menambahkan buzzer sebagai tanda adanya halangan pada sensor
ultrasonik

Menguji jarak yang terukur pada sensor ultrasonik

Merakit sekaligus melakukan pengujian koneksi antara masing-masing
sensor flex dan driver motor DC dengan gerakan yang dihasilkan motor
DC

Menggabungkan dan menguji gerakan sensor flex dan motor DC

10) Memasang semua rangkaian pada simulator kursi roda

b.

Membuat kerangka simulator kursi roda, langkah pembuatannya sebagai

berikut:

1) Menyiapkan alat yang akan digunakan berupa gergaji, lem pipa paralon,

lem G, lem bakar
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2) Menyiapkan alat yang akan digunakan berupa pipa paralon ukuran 5/8”,
T pipa paralon, dan siku pipa paralon

3) Membuat desain simulator kursi roda dengan menggunakan pipa paralon

4) Memotong pipa paralon menjadi bagian-bagian dengan ukuran yang
sudah ditentukan

5) Menyambung potongan paralon menjadi kerangka simulator kursi roda
seperti pada desain yang sudah dibuat

6) Melakukan penyambungan kabel instalasi dan komponen yang telah siap
untuk dipasang dalam sebuah box

7) Melakukan uji coba simulator kursi roda

Pada Gambar 32 dapat dilihat konsep kerangka simulator kursi roda tampak

depan.

Gambar 32. Kerangka Kursi Roda Tampak Depan
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Gambar 32 menunjukkan desain simulator kursi roda tampak dari depan yang
didesain dengan menggunakan pipa paralon berukuran 5/8 inchi, kemudian
dipotong sebagai kerangka alat. Pada bagian dudukan kursi roda dibuat dengan
ukuran lebar pada sisi kanan dan kiri 23 cm, sedangkan lebar pada sisi depan 22
cm, dan tinggi antara dudukan kursi roda dengan bagian bawah yang akan

digunakan sebagai wadah blac box dengan ukuran 35 cm.

Gambar 33. Kerangka Kursi Roda Tampak Belakang

Gambar 33 menunjukkan desain simulator kursi roda tampak dari belakang.
Bagian sandaran punggung di desain dengan ukuran lebar 22 cm dan tinggi
sandaran 28,5 cm. Panjang pipa paralon bagian bawah 22 cm, paralon yang
berukuran 1 inchi ini digunakan sebagai penghubung kabel dari roda ke driver

motor yang berada di dalam black box. Pegangan tangan yang digunakan untuk
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mendorong kursi roda dibuat dengan panjang 9 cm. Sandaran punggung, dudukan
dan penutup black box pada kursi roda dibuat dengan menggunakan kain yang
sudah dijahit sesuai dengan ukuran yang telah ditentukan. Bagian dudukan diberi
gabus asturo sebagai penyangga black box. Adapun foto alat secara keseluruhan
dapat dilihat pada Gambar 36 pada Lampiran 3.

wﬂ

6 cm

18 cm

Gambar 34. Ukuran Black Box

Gambar 34 menunjukkan ukuran black box yang digunakan sebagai wadah
rangkaian komponen mulai dari arduino, baterai, saklar, kabel jumper yang sudah
dirangkai komponen pendukungnya. Adapun isi box kontrol dapat dilihat pada

Gambar 37 pada Lampiran 3.

E. Spesifikasi Alat
Simulator kursi roda otomatis dengan sensor flex berbasis mikrokontroler
memiliki spesifikasi sebagai berikut.
1. Bahan pembuatan simulator kursi roda otomatis dengan sensor flex ini
menggunakan bahan pipa paralon

2. Unit masukan
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a. Sensor flex berupa sensor yang memiliki perubahan resistansi akibat
adanya perubahan lekukan pada bagian sensor, untuk mendeteksi suatu
kelengkungan.

b. Sensor ultrasonik berfungsi untuk pendeteksi jarak ada atau tidaknya
halangan di depan dan di belakang alat ini.

c. Modul L298N untuk mengontrol kecepatan serta arah perputaran motor
DC.

Sistem pengendali yang digunakan adalah mikrokontroler arduino uno.

Unit Keluaran

a. Motor DC 12 V vyang berfungsi untuk penerima sinyal perinah dari
modul L298N sekaligus penggerak kursi roda.

b. Buzzer sebagai isyarat suara ketika ada halangan di depan maupun di
belakang kursi roda.

Tegangan rangkaian yang digunakan adalah 9 VV DC dan 12 V DC.

Simulator kursi roda otomatis dengan sensor flex ini bekerja dengan prinsip

otomatis dalam hal simulasi pergerakan kursi roda. Prinsip kerja dari

simulator kursi roda otomatis dengan sensor flex adalah ketika sensor flex
mendeteksi perubahan tegangan akibat perubahan lekukan pada bagian
sensor. Dengan memanfaatkan perubahan resistansi tersebut dengan prinsip
pembagi tegangan. Perubahan tegangan akibat dari perubahan resistansi
karena perubahan lekukan pada bagian sensor ini akan diolah oleh
mikrokontroler arduino uno. Perubahan lekukan inilah yang digunakan

sebagai dasar pendeteksian kelengkungan jari pengguna kursi roda dan motor
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DC akan bergerak sesuai intruksi jari pengguna. Pengguna kursi roda dapat
leluasa mengatur gerakan simulator kursi roda dengan menekuk salah satu
jari tangannya sesuai setting programgerakan sensor flex yang telah dibuat,
dan simulator kursi roda akan berjalan.

F. Pengujian Alat

1. Uji Fungsional

Pada pengujian ini dilakukan dengan cara mengukur setiap bagian dari
masing-masing alat. Tujuan dari pengujian ini adalah untuk mengetahui setiap
bagian dari perangkat telah bekerja sesuai dengan fungsinya. Dalam tugas akhir

ini diperlukan beberapa pengujian yaitu :

a. Pengujian Hardware

1) Pengukuran tegangan catu daya driver motor DC

Pengukuran catu daya ini dilakukan untuk mengukur catu daya untuk driver
motor DC. Driver motor L298N memiliki rangkaian driver L298N yang berfungsi
sebagai sistem kendali motor DC, salah satunya mengatur tegangan keluaran
motor yang nantinya menjadi referensi utuk kecepatan motor. Pengukuran
bertujuan untuk mengetahui kinerja dan respon dari rangkaian driver pengendali
motor DC L298N dengan membandingkan dan menguji sinyal keluaran dari
driver motor terhadap sinyal masukan yang diberikan oleh mikrokontroler.

Motor DC dikontrol oleh modul L298N driver motor DC dual H-Bridge.
L298N yang berfungsi sebagai sistem kemudi motor DC salah satunya mengatur
tegangan keluaran motor yang nantinya menjadi referensi untuk kecepatan motor.

Pin EN1 dan EN2 pada driver motor L298N dihubungkan dengan pin 9 dan 6
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pada pin digital mikrokontroler. Sedangkan pin IN1, IN2, IN3, IN4 secara

berurutan terhubung pada pin 8, 7, 5, 4 pada pin digital mikrokontroler.

Tabel 3. Rencana Pengukuran Tegangan Catu Daya Driver Motor DC

Vout
No Pengukuran Vin Selisih

Motor Kanan Motor Kiri

1. Tanpa Beban

2. Dengan Beban

2) Pengukuran Sensor Flex

Rangkaian sensor flex berfungsi sebagai pendeteksi gerakan pada sarung
tangan yang dipakai oleh pengguna untuk menggerakkan kursi roda. Sensor ini
akan menghasilkan output berupa resistansi ketika mendeteksi adanya gerakan
berupa lengkungan jari pada pengontrol sarung tangan. Letak masing-masing
sensor flex dihubungkan pada analog pin arduino mulai dari A0, Al, A2, A3, dan

A4 ditunjukkan pada Tabel 12 mengenai konfigurasi sensor flex
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Tabel 4. Rencana Konfigurasi Sensor Flex

Pin Output

Analog Gerakan Letak Sensor Posisi Jari

Tabel 5. Rencana Pengukuran Sensor Flex

Jari Posisi Jari R multimeter ADC Vout
(KQ) V)

3) Pengukuran Sensor Ultrasonik

Pengukuran terhadap sensor ultrasonik dilakukan dengan mengukur jarak
sensor dengan menggunakan penggaris dan mencatat ukurannya saat suatu
penghalang yang diletakkan dihadapan sensor terukur, pembacaan sensor dibatasi

pada jarak pengujian 5 cm-100 cm.
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Tabel 6. Rencana Pengukuran Sensor Ultrasonik

Pengujian Jarak Jarak Terukur (cm)
ke- Pengujian Sensor Selisih Sensor Selisih
(cm) Depan Belakang
1
2
3
4
5
6
7
8
9
10

b. Pengujian Software

Pengujian ini dilakukan untuk mengetahui kinerja alat dari program yang
telah dibuat dengan menggunakan arduino. Program yang dimasukkan ke arduino
dibuat dengan menggunakan tools pemrograman arduino IDE. Fungsi
pemrograman disini bertujuan untuk menginisialisasi pin-pin mana saja yang akan
menjadi output dan input, menggunakan library program sensor flex dan driver

motor.

2. Uji Unjuk Kerja

Pada pengujian unjuk kerja fungsional alat ini dilakukan dengan cara
menggerakkan jari tangan yang sudah dipasang sarung tangan untuk
menggerakkan kursi roda. Kemudian uji coba gerakan motor DC dan sensor
ultrasonik saat diberi halangan, dan untuk mengetahui kondisi buzzer. Pengujian

ini dilakukan pada semua bagian alat untuk mengetahui keterikatan antara alat ini.
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a.

Pengujian Buzzer

Pengujian buzzer dilakukan untuk mengetahui jarak yang terbaca atau tidak

terbaca pada serial monitor dan kondisi buzzer pada sensor ultrasonik, dengan

membagi dalam beberapa jarak yang telah ditentukan dan memberikan halangan

di depan sensor ultrasonik. Mikrokontroler akan menerima data logic dari sensor

ultrasonik dilakukan dengan pengaktifan port dari buzzer yang active high atau

aktif saat menerima logika “1” saat sensor mengirim hasil pendeteksian jarak dan

buzzer akan berbunyi. Kaki buzzer positif dihubungkan dengan pin 3 pada pin

digital mikrokontroler, sedangkan kaki buzzer negatif dihubungkan pada GND di

mikrokontroler.

Tabel 7. Rencana Pengujian Buzzer

Banyak Jarak Respon Buzzer Kondisi Buzzer
Jarak Percobaan Sensor Sensor Sensor Depan Sensor
(kali) Depan Belakang P Belakang
b. Pengujian Gerak Motor DC

Pengujian motor DC dilakukan untuk mengetahui putaran roda pada masing-

masing motor DC, juga digunakan sensor ultrasonik dengan melibatkan parameter

jarak dari benda yang dijadikan penghalang dan mengetahui kondisi buzzer.
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Tabel 8. Rencana Pengujian Gerak Motor DC

Putaran Roda
Motor Kanan Motor Kiri

Gerakan yang diinginkan

Maju
Mundur
Kanan
Kiri
Berhenti

Tabel 9. Rencana Pengujian Gerak Motor DC dengan Sensor Ultrasonik

Gerakan Kursi Sensor Depan Sensor Belakang
Roda Diberi Halangan | Tanpa Halangan | Diberi Halangan | Tanpa Halangan
Maju
Mundur
Kanan
Kiri

3. Pengujian Secara Keseluruhan

Pada pengujian ini seluruh rangkaian yang terpasang pada alat baik hardware
maupun software dioperasikan. Seluruh komponen yang akan diujikan dirangkai
menjadi satu setelah itu dilakukan pengujian dengan menjalankan kursi roda.
Pengujian dilakukan dengan dua cara yaitu dengan ada penghalang dan tanpa
penghalang di depan kursi roda. Tujuan dari pengujian ini adalah untuk
mengetahui kinerja alat baik dan benar sesuai dengan yang diharapkan. Rencana

pengujian alat terdapat pada Tabel 10.
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Tabel 10. Rencana Pengujian Secara Keseluruhan

Gerakan Jarak Kondisi
Posisi Jari Kursi Penghalang
Penghalang | Buzzer
Roda
Ibu jari Ada
dilengkungkan _
60° ke atas Tidak Ada
Telunjuk Ada
dilengkungkan
50° ke bawah Tidak Ada
Jari tengah Ada
dilengkungkan _
50° ke bawah Tidak Ada
Jari manis Ada
dilengkungkan
50° ke bawah Tidak Ada
Kelingking Ada
dan ibu jari
dilengkungkan Tidak Ada
50° ke bawah
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BAB IV

PENGUJIAN DAN PEMBAHASAN

A. Pengujian

Pengujian sistem ini memiliki tujuan untuk menguji Kinerja serta

hubungan antara perangkat keras dengan perangkat lunak sebagai program

aplikasi sistem. Dengan pengujian ini dapat diketahui apakah alat dan aplikasi

yang telah dirancang dapat bekerja sesuai dengan yang diinginkan atau tidak.

Pengujian ini dilakukan pada perangkat keras dan perangkat lunak.

1. Uji Fungsional

a. Pengujian Hardware

1) Pengukuran tegangan catu daya driver motor DC

Tabel 11. Pengukuran Tegangan Catu Daya Driver Motor DC

Vout
No Pengukuran Vin Selisih
Motor Kanan | Motor Kiri
12,5 12 12 0
1. Tanpa Beban | 12,5 12 12 0
12,5 12 12 0
12,10 10,76 10,75 0,01
2. Dengan Beban | 12,10 10,75 10,71 0,04
12,08 10,74 10,68 0,06
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2) Pengukuran Sensor Flex

Tabel 12. Konfigurasi Sensor Flex

Pin Output o
Analog Gerakan Letak Sensor Posisi Jari
A0 Maju Ibu jari Dilengkungkan 60° ke atas
Al Mundur Telunjuk Dilengkungkan 50° ke
bawah
A Kanan Tengah Dilengkungkan 50° ke
bawah
A3 Kiri Manis Dilengkungkan 50° ke
bawah
A4 dan Berhenti Kelingking dan ibu | Keduanya dilengkungkan
Al jari 50° ke bawah
Tabel 13. Pengukuran Sensor Flex
. . . R muttimeter Vout
Jari Posisi Jari ADC
(KQ) (V)
Ibu jari Lurus (0°) 9,0 4,5 4,4
dilengkungkan | Lengkung 7,0 4,65 4,6
ke atas 60° ke atas
lbu jari Lurus (0°) 8,0 4,5 4,4
dilengkungkan Igg?akung 7.9 3.67 3,65
ke bawah ¢
bawah
Lurus (0°) 9,0 4,56 4,48
. Lengkung 8,9 3,87 3,75
Telunjuk 50° ke
bawah
Lurus (0°) 8,0 4,29 4,1
Lengkung 7,9 3,91 3,34
Tengah 50° ke
bawah
Lurus (0°) 9,0 4,00 3,9
. Lengkung 8,9 3,54 3,28
Manis 50° ke
bawah
Lurus (0°) 9,0 4,19 4,19
L Lengkung 8,9 3,4 3,1
Kelingking 50° ke
bawah
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3) Pengukuran Sensor Ultrasonik

Tabel 14. Pengukuran Sensor Ultrasonik

Pengujian Jarak Jarak Terukur (cm)
ke- Pengujian Sensor Selisih Sensor Selisih
(cm) Depan Belakang

1 5 5 0 4 1
2 10 10 0 9 1
3 15 18 3 14 1
4 20 20 0 20 0
5 30 30 0 28 2
6 45 44 1 42 3
7 55 55 0 53 2
8 60 59 1 58 2
9 85 84 1 83 2
10 100 99 1 98 2

b. Pengujian Software
Pengujian program disini bertujuan untuk menginisialisasi pin-pin mana saja
yang akan menjadi output dan input, menggunakan library program sensor flex

dan driver motor.
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2. Uji Unjuk Kerja

a. Pengujian Buzzer

Tabel 15. Pengujian Buzzer

Jarak Banyak Kondisi Buzzer
(cm) Percobaan | Sensor Sensor Hasil
(kali) Depan Belakang
5-30 4 Berbunyi | Berbunyi | Sesuai
Tidak Tidak .
31-179 3 Berbunyi | Berbunyi Sesual
Tidak Tidak .
180 - 185 3 Berbunyi | Berbunyi Sesual
b. Pengujian Gerak Motor DC
Tabel 16. Pengujian Gerak Motor DC
I Putaran Roda
Gerakan yang diinginkan Motor Kanan Motor Kiri
Maju Berputar ke depan Berputar ke depan
Mundur Berputar ke belakang Berputar ke belakang
Kanan Diam Berputar belok kanan
Kiri Berputar belok Kiri Diam
Berhenti Diam Diam

Tabel 17. Pengujian Gerak Motor DC dengan Sensor Ultrasonik

Gerakan Kursi

Sensor Depan

Sensor Belakang

Roda Diberi Halangan | Tanpa Halangan | Diberi Halangan | Tanpa Halangan
Maju Berhenti Berjalan Berhenti Berjalan
Mundur Berhenti Berjalan Berhenti Berjalan
Kanan Berhenti Berjalan Berhenti Berjalan
Kiri Berhenti Berjalan Berhenti Berjalan
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3. Pengujian Secara Keseluruhan

Tabel 18. Pengujian Secara Keseluruhan

Gerakan Jarak Kondisi
Posisi Jari Kursi Penghalang Penahalana | Buzzer
Roda 9 9
Kelingking Ada 5cm Nyala
dan ibu jari Berhenti
dilengkungkan Tidak Ada - Mati
50° ke bawah
Ibu jari Ada 25cm Nyala
dilengkungkan Maju
Telunjuk Ada 30cm Nyala
dilengkungkan | Mundur _ _
Jari tengah Ada 50 cm Mati
dilengkungkan Kanan
500 ke bawah Tidak Ada - Mati
. ) Ada 181 cm Mati
Jari manis
dilengkungkan Kiri Tidak Ada - Mati
ok h
30° ke bawa Tidak Ada : Mati

B. Pembahasan

Berdasarkan hasil pengamatan dan pengujian beberapa rangkaian dan
komponen pada proyek akhir ini, maka dapat disimpulkan bahwa seluruh
rangkaian dapat bekerja dengan baik dan sesuai dengan fungsi dari masing-
masing komponen. Pada pengujian pengukuran rangkaian sistem terdapat
beberapa perbedaan karena adanya selisih dari hasil pengukuran dengan apa yang
diperoleh dari teori datasheet komponen. Perbedaan tersebut dipengaruhi oleh

banyak faktor seperti alat ukur yang digunakan, nilai komponen yang tidak sesuai
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dengan labelnya, toleransi nilai komponen dari pabrik yang memproduksi

komponen, dan kurang telitinya dalam pengukuran.

1. Uji Fungsional
a. Pengujian Hardware

1) Analisis pengukuran tegangan catu daya driver motor DC

Catu daya yang digunakan dalam rangkaian sistem ini yaitu menggunakan
sumber daya dari baterai Li-Po 12 V 1450 mAh, menggunakan catu daya ini
karena memiliki tegangan output yang stabil, sebagai sumber untuk memberikan
supply daya motor DC. Tegangan input untuk motor DC dihasilkan dengan
menghubungkan baterai Li-Po dengan power supply driver motor pada GND dan
12 V. L298 adalah driver motor dengan spesifikasi yang mampu menangani
beban hingga 4A pada tegangan kerja 5-35 V. Tegangan input yang dihasilkan
pada pengukuran tanpa beban maupun dengan beban menghasilkan rata-rata

sebesar 12,3 V.

Pengukuran dilakukan dengan mengukur tanpa diberi beban pada output
sebanyak tiga kali percobaan, dan dengan memberi beban pada output berupa

motor DC, dengan hasil pengukuran berikut:
a) Tanpa beban

Pengukuran daya tanpa beban dilakukan sebanyak tiga kali, hal ini dilakukan
agar data yang didapatkan valid. Dapat dilihat pada tabel 10 hasil pengukuran
input yang didapatkan 12,5 Volt, dengan pengukuran tanpa beban rata-rata pada

motor kanan maupun motor kiri menghasilkan tegangan output sebesar 12 Volt
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jadi tidak murni sebesar 12,5 Volt dengan selisih tegangan output motor kanan
dan motor kiri 0 Volt. Pengukuran tanpa beban ini dilakukan tanpa
menyambungkan kabel motor DC pada masing-masing port motor DC yang
berada pada driver motor L298N, karena beban yang dipakai adalah dua motor

DC.

b) Dengan beban

Pengukuran daya dengan beban juga dilakukan sebanyak tiga Kali
pengukuran. Hasil yang didapatkan dapat dilihat pada tabel 10 hasil pengukuran
tegangan input yang didapatkan pada percobaan pertama sebesar 12,10 Volt
dengan diberi beban pada motor kanan menghasilkan output sebesar 10,76 Volt,
sedangkan pada motor Kkiri menghasilkan output sebesar 10,75 Volt. Pada
percobaan kedua tegangan input yang didapatkan sebesar 12,10 Volt dengan
diberi beban pada motor kanan menghasilkan output sebesar 10,75 Volt,
sedangkan pada motor kiri menghasilkan output sebesar 10,71 Volt. Pada
percobaan terakhir tegangan input yang didapatkan sebesar 12,08 Volt dengan
diberi beban pada motor kanan menghasilkan output sebesar 10,74 Volt,
sedangkan pada motor kiri menghasilkan output sebesar 10,68 Volt. Pengukuran
dengan memberikan beban, rata-rata tegangan input yang dihasilkan 12,09 Volt,
rata-rata tegangan output yang dihasilkan motor kanan sebesar 10,75 Volt, rata-
rata tegangan output yang dihasilkan motor Kiri sebesar 10,71 Volt,dengan selisih

rata-rata pada motor kanan dan motor Kiri sebesar 0,36 Volt.
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Pengukuran tegangan pada motor DC tidak penuh 12 Volt dikarenakan
tegangan yang diperoleh motor DC melewati driver motor yang menyebabkan
supply tegangan yang diperoleh berkurang, selain itu regulasi dan filter pada
driver motor juga berpengaruh terhadap supply tegangan pada motor DC. Dari
hasil pengujian dapat disimpulkan bahwa tegangan yang diperoleh motor DC
tidak penuh karena melewati driver motor sehingga daya yang diperoleh sedikit

dan menyebabkan putaran motor DC menjadi lambat.

2) Analisis pengujian sensor flex

Sensor flex berfungsi sebagai pendeteksi gerakan pada sarung tangan yang
dipakai oleh pengendali. Sensor ini akan menghasilkan output berupa resistansi
ketika mendeteksi adanya gerakan berupa lengkungan jari pada pengontrol sarung
tangan. Dibutuhkan sarung tangan yang berserat halus atau tidak berserat dan
berbahan yang tipis, karena untuk memudahkan sensor flex masuk pada selubung
yang telah dibuat pada bagian atas sarung tangan.

Jari telunjuk digerakkan dengan cara dilengkungkan ke bawah atau berada
pada sudut 50° ke bawah, maka akan mendapatkan output gerakan mundur. Jari
tengah digunakan untuk mendapatkan output gerakan belok ke kanan dengan cara
dilengkungkan ke bawah atau berada pada sudut 50° ke bawah. Jari manis
digunakan untuk mendapatkan output gerakan belok ke Kkiri dengan cara
dilengkungkan ke bawah atau berada pada sudut 50° ke bawah. Sensor flex yang
terdapat pada kelingking digunakan untuk mendapatkan output gerakan berhenti.
Posisi jari pada saat menggerakkan sensor adalah dilengkungkan ke bawah atau

berada pada sudut 50 ° ke bawah, tetapi terdapat kesulitan pada saat
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melengkungkan jari ke depan. Maka dari itu untuk mendapatkan output gerakan
berhenti tanpa kesulitan menggerakkan jari kelingking, dilakukan dengan
menambahkan gerakan pada ibu jari dengan kedua posisi jari dilengkungkan ke
bawah atau berada pada sudut 50° ke bawah. Selain itu, sensor flex yang terdapat
pada ibu jari juga digunakan untuk mendapatkan output gerakan maju. Posisi jari
pada saat menggerakkan sensor adalah dilengkungkan sedikit ke atas atau berada
pada sudut 60° ke atas. Penggunaan ibu jari dengan posisi tersebut dapat
membantu saat ingin mendapatkan output gerakan maju dengan posisi jari
kelingking dan ibu jari dilengkungkan ke bawah, agar tidak terjadi gerakan yang
bertumbukan pada ibu jari.

Pengukuran sensor flex bertujuan untuk melihat perubahan nilai resitansi yang
terjadi pada sensor. Masing-masing sensor diuji dengan posisi jari pada keadaan
lurus dan ditekuk (dilengkungkan). Posisi sensor flex pada jari berdasarkan pada
dua kondisi yaitu saat jari dalam keadaan lurus atau berada pada sudut 0° dan saat
jari dalam keadaan dilengkungkan (50° - 60°). Pada tabel 12 ditunjukkan
pengujian sensor flex ini dilakukan dengan mengamati berapa nilai resistansi yang
dihasilkan ketika terdapat kelengkungan pada saat sensor di lengkungkan. Ketika
sensor flex dilengkungkan maka akan menghasilkan nilai resistansi yang semakin
kecil. Ketika sensor flex dilengkungkan ke bawah maka perubahan tegangan yang
semakin kecil, sedangkan jika sensor flex dilengkungkan ke atas maka perubahan
tegangan semakin besar. Pada saat ibu jari dilengkungkan ke atas, resistansi yang
didapatkan saat posisi jari lurus sebesar 9,0 KQ sedangkan resistansi yang

didapatkan saat posisi jari dilengkungkan ke atas sebesar 8,9 KQ. Tegangan
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keluaran yang dihasilkan saat posisi jari lurus sebesar 4,4 V sedangkan resistansi
yang didapatkan saat posisi jari dilengkungkan ke atas sebesar 4,6 V. Perubahan
tegangan yang semakin besar dikarenakan posisi jari yang dilengkungkan semakin
ke atas, maka akan mempengaruhi besar ADC yang semakin bertambah. Begitu
juga sebaliknya pada saat jari yang lain semakin dilengkungkan ke bawah, maka

akan mempengaruhi terhadap besar resistansi dan tegangan keluarannya.

Cara menentukan besar resistor untuk pembagi tegangan adalah harus
mengetahui besar resistansi maksimum dan minimum dari sensor flex. Pada
pengujian yang didaptkan pada tabel 12, dapat diketahui bahwa resistansi
minimum yang dihasilkan ketika sensor flex dilengkungkan adalah 7 KQ
sedangkan resistansi maksimumnya adalah 10 KQ yang merupakan hambatan
datar sensor flex. Pin analog (ADC) dapat mengukur nilai tegangan yang masuk
dengan kondisi normal range 0-5 Vdc yang akan dibandingkan dengan tegangan
Vref. Hal ini berguna saat mengukur output tegangan dari suatu sensor yang
terhubung dari serta dapat dimanfaatkan untuk keperluan pengondisian program.
Suatu tegangan 5V yang dihubungkan dengan 2 resistor dengan nilai yang sama,
maka hasilnya akah separuhnya. Tegangan output pada data adalah setangah dari

5V, sebesar 2,5 V. Dengan menggunakan rumus pembagi tegangan yaitu :

R1
R1+R2

Vout = X Vcc

Vout = Tegangan keluaran pada data
R1 = Resistansi tetap pada sensor flex
R2 = Resistansi yang diukur pada sensor flex

Vcec  =tegangan input arduino
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Perhitungan untuk mendapatkan Vout:

R1
R1+R2

Vout = X Vcce

10 KQ

Vout = ———————
10 KQ+10 KQ

X5V

_10KQ
VOUt‘20K9X5V

Vout=25V

Selanjutnya adalah menentukan nilai Vref dengan cara mengambil nilai
tengah ADC 8 bit yaitu 255/2 = 127. Hasil nilai tengah Vref dikonversi menjadi
tegangan 2,5 V pada Arduino Uno, sehingga bisa membaca data di bawah dan di
atasnya. Pada ADC 8 bit tegangan 5 V direpresentasikan menjadi angka 255
dalam desimal, sedangkan O V direpresentasikan menjadi angka O dalam desimal.
Kemudian cara menghitung besar resistor yang digunakan adalah dengan

menggunakan rumus pembagi tegangan, dengan perhitungan sebagai berikut:

R1

Vout = Riro X Vce

25V =Rl y5v
R1+10 KQ

25V - __Ri

5V T R1+10KQ

5R1 =25V (RL + 10 KQ)

5R —2.5VRI+25KQ

5R1-2,5R1 =25KQ
2,5R1 =25KQ
R1 =10 KQ
Dari hasil perhitungan maka dapat didapatkan resistor tetap pada sensor flex

sebesar 10 KQ. Berdasarkan pengujian sensor flex yang telah dilakukan

80



menunjukkan bahwa nilai resistansi yang didapat berbanding terbalik dengan
posisi jari saat melengkungkan sensor. Semakin besar sudut kelengkungan sensor
tersebut, maka semakin rendah nilai resistansi sensor. Keluaran sensor flex berupa
resistansi yang memiliki nilai hambatan mulai dari 10 KQ - 40 KQ, nilai
hambatan tersebut berubah secara linear. Sensor flex bekerja menggunakan prinsip
voltage divider atau pembagi tegangan sehingga dapat meruah nilai tegangan yang
akan dibaca oleh mikrokontroler arduino uno. Nilai tegangan yang diubah oleh
sensor flex memiliki rnetang nilai 0 V hingga 5 V. Rangkaian pembagi tegangan
digunakan karena keluaran sensor flex berupa hambatan dan resistansi. Keluaran
dari rangkaian pembagi tegangan tersebut dihubungkan pada port analog input
arduino uno sehingga mikrokontroler dapat membaca nilai tegangan yang keluar
dari rangkaian sensor tersebut. Nilai ADC didapatkan dari nilai yang terbaca pada
serial monitor arduino yang menunjukkan niai tegangan dari port analog input.
Sedangkan nilai Vout sensor dapat diukur dengan menggunakan multimeter.

3) Analisis pengukuran sensor ultrasonik

Penggunaan sensor ultrasonik HC-SR04 karena pengukuran jarak yang akurat
dengan ketelitian sampai dengan 0,3 cm dan pengukuran maksimum dapat
mencapai 4 meter dengan jarak minimum 2 cm. Dari hasil pengukuran
menggunakan sensor ultrasonik, pengujian jarak dilakukan dari jarak minimum 5
cm sampai jarak maksimum 100 cm dan dapat diketahui bahwa pengukuran yang
dilakukan sensor hampir mendekati jarak sesungguhnya. Namun hasil jarak yang
terdeteksi oleh sensor ultrasonik dapat berbeda-beda, tergantung bahan suatu

permukaan atau benda yang terdeteksi oleh sensor ultrasonik. Tidak semua bahan
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dapat memantulkan bunyi ultrasonik, ada bahan yang permukaannya lunak
sehingga dapat menyerap bunyi atau disebut kedap terhadap bunyi. Bahan kedap

bunyi seperti karpet, karet, busa, wol, karton, dan gabus.

Jarak terukur (jarak yang terbaca oleh sensor) pada sensor ultrasonik bagian
depan mempunyai kisaran selisih 0-3 cm, sedangkan jarak terukur (jarak yang
terbaca oleh sensor) pada sensor ultrasonik bagian belakang mempunyai kisaran
selisih 0-3 cm yang telah ditunjukkan pada Tabel 13. Sensor ultrasonik bekerja
berdasarkan perbandingan dari berapa waktu yang ditangkap setelah gelombang
itu dipancarkan. Semakin jauh benda maka waktu pantulan akan semakin lama
sedangkan jika semakin dekat benda maka pantulan akan semakin cepat.
Perbedaan pembacaan sensor pada sensor bagian belakang kurang akurat karena
selisih pembacaan yang lebih besar dibandingkan dengan pembacaan sensor pada
sensor bagian depan. Perbedaan jarak hasil pengukuran dengan hasil yang terbaca
pada serial monitor dapat pula disebabkan oleh adanya noise, sensor ultrasonik
bekerja berdasarkan prinsip pemantulan gelombang ultrasonik, terkadang pantulan
gelombang ultrasonik menjadi tidak periodik dan menyebabkan hasil pengukuran

tidak akurat.

Setelah dilakukan beberapa percobaa maka dapat dibuat grafik presentasi
antara jarak terukur (jarak yang terbaca oleh sensor) dengan jarak sebenarnya, dari
Gambar 35 dapat dilihat bahwa perbandingan antara jarak terukur (jarak yang
terbaca oleh sensor depan maupun belakang) dengan jarak sebenarnya adalah

berbanding lurus.
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Gambar 35. Perbandingan Jarak Terukur dengan Jarak Sebenarnya

Hal ini karena pada setiap pembacaan jarak pada sensor depan maupun sensor

belakang hampir mendekati nilai data pada pengukuran jarak sebenarnya.

b. Pengujian Software

1) Inisialisasi pin input arduino

-#includa <L298N.h>

Const
const
COnst
Const
COonst
Const
const

ffpin

int FLEX PINO
int FLEX PINL
int FLEX PIN2
int FLEX FIN3
int FLEX PIN4

float WCC = 4.

RO;

Al:// Pin connected to voltage divider output
R2;

B3;// Pin connected to voltage divider output
= L4;

98; // Measured woltage of Ardunic 5V line

float B_DIV = 10000.0; // Measured resistance of 10k resistor

definition

#define EN 9

#define EN2
$defins IN1
#define IN2
#define IN3
#define IN4

Fo T

J/fcreate a motor instance
L298N motor(EN, IN1, IN2);
motor2 (EN2, IN3, IN4);

LZ98N

#define trigPinl 10
$defins echoPinl 11
#define trigPin2 12
#define echoPin2 13

#define Buzzer 3
long durationl, distancel, duration2, distance2;
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Pada potongan program di atas merupakan pin-pin yang digunakan sebagai
input arduino. Semua pin yang digunakan harus diinisialisasi untuk mengenalkan

pin mana saja yang akan digunakan dan diaktifkan pada arduino.
2) Inisialisasi pin output arduino

Potongan program berikut merupakan inisialisasi pin yang akan digunakan

untuk menentukan input dan output yang akan mendapatkan loika high atau low.

viold setup(){
Serial.begin(9%600)
//5et pins as outputs

pinMode (FLEX_PING, INEUT);:
pinMode (FLEX_PIN1, INEUT);:
pinMode (FLEX_PIN2, INEUT);:
pinMode (FLEX_PIN3, INEUT);:
pinMode (FLEX_PIN4, INEUT);:

pinMode (trigPinl,

de {echoPinl,
pinMode (trigPin2,
pinMode {echoPin2,

pinMode (Buzzer, QOUIFPUT);

3) Kalkulasi perhitungan sensor flex

Potongan program berikut merupakan rumus yang digunakan untuk

perhitungan sensor flex.

void loop({){
int flexhDC0 = analogRead (FLEX PINO) ;
float £lexV0 = flexADCO * VOO / 1023.0;
float flexR0 = B DIV * (VOO / flexV0 - 1.0);
Serial.print{™Volt : ™ + String({flexv0} + ™ wolt "):
J/Serial.println{"Resistance: "™ + String(flexB) + ™ chm "):
delay (200}
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4) Kalkulasi perhitungan jarak sensor ultrasonik

Potongan program ini merupakan penentu dari logika yang akan diberikan
logika high atau low pada sensor ultrasonik dan perintah gerakan motor dengan

menggunakan logika high atau low pada buzzer.

digitalWrite(trigPinl, LOW);
delayMicroseconds(2);
digitalWrite(trigPinl, HIGH);
delayMicroseconds(18);
digitalWrite(trigPinl, LOW);
delayMicroseconds(18);

durationl = pulselIn{echoPinl, HIGH);
distancel = (durationl/2) / 29.1;

if (distancel < 38){

digitallirite{Buzzer ,HIGH); //less than 3@cm then buzzer will produce beep sound
motor.setSpeed(0);
motor2.setSpeed(8);
//tell the motor to go back (may depend by your wiring)
motor. forward();
motor?. forward();

¥

else {

digitallrite(Buzzer,LOW);

}

if (distancel »>= 188 || distancel <= @)

{

Serial.println("Out of rangel”);

}

else {

Serial.print(distancel);

Serial.println(” cm");

delay(1060);

Hasil pengujian yang dilakukan dengan memberikan jarak di depan sensor
depan dan belakang. Pada serial monitor akan membaca jarak penghalang
yang ada di depan sensor depan sejauh 2 cm, sedangkan jarak penghalang

yang ada di depan sensor bagian belakang sejauh 96 cm.

Volt : 4.71 wolt Voltl : 4.60 wolt Wolt2 : 4.41 wolt Voltd : 4.18 wolt Voltd : 4.51 woltc
2 cm

96 cm
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5) Identifikasi logika perintah

Potongan program berikut ini merupakan salah satu dari logika yang
diberikan low atau high dari gerakan jari tangan. Pada Tabel 16 hasil pengujian
untuk mengetahui apakah kursi roda sudah dapat bergerak sesuai dengan gerakan
yang diinginkan. Pada pengujian alat ini dilakukan dengan menggerakkan jari
tangan yang sudah dipasangkan sarung tangan khusus untuk dapat menggerakkan
kursi roda mengikuti intruksi pengguna kursi roda. Respon dari setiap perintah

sudah cukup baik dan bekerja sesuai dengan yang diharapkan.

void maju (){
int flexADCE
float flex\Vo

analogRead(FLEX_PINB);
flexADCO® * VCC / 1823.0;

‘iF{FlexUB>=4.9j{ff POSISI NOL ATAU TIDAK JALAN Maju dan mundur
motor.setSpeed(255);
motor2.setSpeed(255);
//tell the motor to go back (may depend by your wiring)
motor. forward();
motor2. forward();
delay(3668);
¥
¥

Pengujian gerakan maju didapatkan dari tampilan serial monitor pada
program arduino IDE. Ketika ibu jari digerakkan ke atas, maka tampilan hasil

pengujian pada serial monitor akan seperti tampilan berikut:

9 COMY (Arduina/Genuino Una)

1 : 2.5% wolt Wolc2 : 4.54 wolt Volt3 : 4.30 wolt Woltd @ 4.63 volc
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Pada program arduino akan membaca data ADC lebih besar dan sama dengan
4,9 V untuk mendapatkan gerakan maju, sedangkan pada serial monitor

menunjukkan Volt0 = 4.85 V maka kursi roda akan bergerak maju.

void mundur (){
int flexADC1
float flexV1

analogRead(FLEX PIN1);
flexADC1 = VCC / 1823.8;

[if(flexV1<=4.3){// POSISI NOL ATAU TIDAK JALAN Maju dan mundur
motor.setSpeed(255);

motor2.setSpeed(255);

J/tell the motor to go back (may depend by your wiring)
motor.backward();

motor2.backward();

delay(3688);

h

Pengujian gerakan mundur didapatkan dari tampilan serial monitor pada
program arduino IDE. Ketika jari telunjuk digerakkan ke bawah, maka hasil

pengujian tampilan pada serial monitor akan seperti tampilan berikut:

Volt @ 4.75 vclt"«'cltl : 4.12 vclt"«'cltz : 4.37 wolt Volt3 @ 4.1% wolt Voltd @ 4.52 wolt
gut of rangel
95 cm

Pada program arduino akan membaca data ADC lebih kecil dan sama dengan
4,3 V untuk mendapatkan gerakan mundur, sedangkan pada serial monitor

menunjukkan Voltl = 4.12 V maka kursi roda akan bergerak mundur.

87



void kanan (){
int flexADC2
float flexV2

analogRead(FLEX_PIN2);
flexADC2 * VCC / 1823.8,

if(flexV2<=4.1)/{// POSISI NOL ATAU TIDAK JALAN Maju dan mundur
motor.setSpeed(8);

motor2.setSpeed(255);

//tell the motor to go back (may depend by your wiring)
motor.forward();

motor2. forward();

delay(3080);

}

Pengujian gerakan kanan didapatkan dari tampilan serial monitor pada
program arduino IDE. Ketika jari tengah digerakkan ke bawah, maka hasil

pengujian tampilan pada serial monitor akan seperti tampilan berikut:

Volt @ 4.74 wolt Voltl @ 2.5%9 vclt"ﬁ:ltE : 4.07 wolt ‘Rﬂ:ltS » 3.71 wolt Voltd : 4.52 wolt
Out of rangel

95 cm

Pada program arduino akan membaca data ADC lebih kecil dan sama dengan
4,1 V untuk mendapatkan gerakan ke kanan, sedangkan pada serial monitor

menunjukkan Volt2 = 4.07 VV maka kursi roda akan bergerak ke kanan.

void kiri (){
int flexADC3
float flexV3

analogRead(FLEX PIN3);
flexADC3 * VCC / 1823.8;

if(flexV3<=3.8)[{// POSISI NOL ATAU TIDAK JALAN Maju dan mundur
motor.setSpeed(255);

motor2.setSpeed(8);

//tell the motor to go back (may depend by your wiring)

motor. forward();

motor2. forward();

delay(3080);

}
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Pengujian gerakan kiri didapatkan dari tampilan serial monitor pada program
arduino IDE. Ketika jari manis digerakkan ke bawah, maka hasil pengujian

tampilan pada serial monitor akan seperti tampilan berikut:

Volt @ 4.74 weolt Voltl @ 2.39 wolt Wolt2 : 4.07 vclt‘?tltS : 3.71 wolt Voltd : 4.52 wolt
fut of rangel
95 cm

Pada program arduino akan membaca data ADC lebih kecil dan sama dengan
3,8 V untuk mendapatkan gerakan ke Kkiri, sedangkan pada serial monitor

menunjukkan Volt3 = 3,71 V maka kursi roda akan bergerak ke Kiri.

void berhenti (){
int flexADCB = analogRead(FLEX_PING);
float flexV@ = flexADCE *= VCC / 1823.8,;
int flexADC4 = analogRead(FLEX_PIN4);
float flexVW4 = flexADC4 = VCC [/ 1823.8,

‘iF(FlexVB<=4.85&&FlexU4<=4.1ﬂ{ff POSISI NOL ATAU TIDAK JALAN Maju dan mundur
motor.setSpeed(8);

motor?.setSpeed(8);

//tell the motor to go back (may depend by your wiring)

motor. forward();

motor2.forward();

delay(3808);

Pengujian agar kursi roda berhenti didapatkan dari tampilan serial monitor
pada program arduino IDE. Ketika ibu jari dan kelingking digerakkan ke bawah,

maka hasil pengujian tampilan pada serial monitor akan seperti tampilan berikut:

Wblt 4,74 vclt\?bltl : 2.71 wolt Volt2 : 4.42 wolt Wolt3d @ 4.15 vclt\?blt4 » 4.0 vclﬂ
Out of rangel
95 cm

Pada program arduino akan membaca data ADC lebih kecil dan sama dengan
4,85 V saat ibu jari digerakkan ke bawah, dan akan membaca data ADC sebesar
kurang dari sama dengan 4,1 V saat kelingking digerakkan ke bawah untuk
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mendapatkan gerakan ke kiri, sedangkan pada serial monitor menunjukkan saat
ibu jari digerakkan ke bawah mendapatkan nilai data ADC sebesar Volt = 4,74 V,
dan saat kelingking digerakkan ke bawah mendapatkan nilai data ADC sebesar

Volt4 = 4,06 V maka kursi roda akan bergerak ke Kiri.

2. Uji Unjuk Kerja

a. Analisis pengujian buzzer

Pengujian buzzer bertujuan untuk memberi output sensor ultrasonik melalui
suara yang keluar dari buzzer. Buzzer ini berfungsi untuk mengetahui apakah di
depan kursi roda tersebut terdapat halangan atau tidak. Pada pengujian ini
menggunakan fungsi delay pada program untuk mengontrol buzzer dalam keadaan
berbunyi dan tidak berbunyi secara bergantian dengan sela waktu yang ditentukan
dengan menggunakan program. Jarak pengujian buzzer dilakukan dengan
membagi dalam tiga rentang jarak, hal ini bertujuan untuk memudahkan dalam
pengujian jarak pada buzzer dengan memberikan halangan di depan sensor

ultrasonik.

Pada setiap rentang jarak, didapatkan kondisi buzzer “berbunyi” jika sensor
ultrasonik mendeteksi suatu halangan, atau kondisi “tidak berbunyi” jika sensor
ultrasonik tidak mendeteksi adanya jarak yang diberikan pada saat pengujian
dilakukan. Hasil pengujian yang ditunjukkan pada Tabel 14 menunjukkan
pengujian dengan memberikan halangan di depan sensor ultrasonik bagian depan
dengan rentang jarak 5 cm sampai 30 cm buzzer dalam kondisi berbunyi.

Pengujian kedua dengan rentang jarak 31 cm sampai 179 cm buzzer dalam kondisi
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tidak berbunyi. Pengujian ketiga dengan rentang jarak 180 cm sampai 185 cm

buzzer dalam kondisi tidak berbunyi.

Data hasil pengujian didapatkan dengan menggunakan rentang jarak yang
berbeda-beda. Gelombang ultrasonik melakukan pancar-terima sehingga waktu
yanng dibutuhkan menjadi 2x, dan hal ini berpengaruh pada perhitungan jaraknya.
Pengujian buzzer yang digunakan sebagai indikator untuk mengetahui apakah ada
halangan di depan kursi roda. Hasil pengujian dapat membuktikan bahwa sensor
ultrasonik bekerja berdasarkan kemampuan objek memantulkan kembali
gelombang ultrasonik yang dikirim oleh sensor ultrasonik, gangguan pada
pendeteksian sensor ultrasonik dapat diakibatkan oleh karakteristik objek yang
kurang mampu untuk memantulkan gelombang suara dengan baik, jika objek
dapat memantulkan gelombang suara dengan baik dapat ditandai dengan buzzer

yang berbunyi.

b.  Analisis pengujian gerak motor DC

Penggunaan motor DC ini sebagai indikator gerakan kursi roda, ada lima
gerakan kursi roda yang diinginkan seperti ditunjukkan pada Tabel 15. Pengujian
kursi roda dengan gerakan maju, motor kanan dan motor Kiri berputar ke depan.
Pengujian kursi roda dengan gerakan mundur, motor kanan dan motor Kiri
berputar ke belakang. Pengujian kursi roda dengan gerakan ke kanan, motor kanan
dalam keadaan diam sedangkan motor kiri berputar belok ke kanan. Pengujian
kursi roda dengan gerakan ke kiri, motor kanan dalam keadaan berputar belok ke

kiri sedangkan motor kiri diam. Dari hasil pengujian gerakan motor DC dapat
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dilihat bahwa putaran motor DC pada motor kanan dan motor Kiri sudah sesuai

dengan gerakan kursi roda yang diinginkan.

Pengujian gerak motor DC dengan sensor ultrasonik yang ditunjukkan pada
Tabel 16 dilakukan untuk mengetahui apakah sensor ultrasonik bagian depan dan
belakang sudah sesuai dengan gerakan yang diinginkan. Pengujian sensor
dilakukan dengan memberi halangan dan tanpa halangan di depan kursi roda.
Gerakan kursi roda sudah sesuai dengan gerakan yang diinginkan oleh pengguna
kursi roda. Pengujian dilakukan sebanyak empat Kkali, yaitu maju, mundur, kanan
dan kiri. Dari hasil pengujian tersebut dapat dilihat bahwa kursi roda dapat
berhenti ketika di depan sensor ultrasonik diberikan halangan, dan kursi roda tetap

berjalan jika tidak ada halangan yang menghalangi gerakan kursi roda.

3. Analisis pengujian secara keseluruhan

Dari hasil pengujian alat secara keseluruhan didapatkan bahwa alat sudah
bekerja sesuai dengan yang diharapkan. Alat sudah baik dalam merespon gerakan
yang diiginkan dapat dilihat pada Tabel 16 dan Tabel 17. Hasil pengujian secara
keseluruhan, kursi roda dapat bergerak sesuai dengan gerakan jari pengguna kursi
roda. Saat diberi penghalang maka kursi roda berjalan dan buzzer berbunyi
sedangkan saat tidak diberi penghalang maka kursi roda tetap berjalan. Hasil

pengujian secara keseluruhan dapat dilihat pada Tabel 18.
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BAB V

KESIMPULAN DAN SARAN

A. Kesimpulan

Dari pembuatan simulator kursi roda otomatis dengan sensor flex berbasis

mikrokontroler ini dapat diperoleh kesimpulan sebagai berikut:

1. Pembuatan perangkat keras simulator kursi roda otomatis dengan sensor
flex berbasis mikrokontroler dirangkai menggunakan baterai Li-Po 12 V
1450 mAh sebagai catu daya pada driver motor DC yang digunakan untuk
menggerakkan motor DC. Sedangkan untuk mengaktifkan mikrokontroler
arduino uno berfungsi sebagai kendali utama diperlukan sumber tegangan
dari baterai 9 V, selain itu berfungsi sebagai catu daya sensor ultrasonik,
buzzer, sensor flex.

2. Pembuatan perangkat lunak program yang digunakan untuk menjalankan
mikrokontroler arduino uno menggunakan arduino IDE sebagai pembuatan
source code program menggunakan bahasa C. Pada program arduino IDE
mengunakan library untuk menjalankan sistem dari driver motor L298N
dan sensor flex.

3. Hasil unjuk kerja secara keseluruhan dari simulator kursi roda otomatis
dengan sensor flex berbasis mikrokontroler memiliki unjuk kerja yaitu
kursi roda dapat bergerak maju, mundur, kanan, Kiri sesuai perintah
pengguna kursi roda dan ketika ada penghalang buzzer berbunyi dan kursi

roda berhenti.
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B. Keterbatasan Alat

Simulator kursi roda otomatis dengan sensor flex berbasis mikrokontroler

memiliki keterbatasan antara lain:

1. Sensor flex sangat sensitif dikarenakan pada saat sensor dilengkungkan
maka nilai resistansinya akan berubah-ubah, dalam menggerakkan sarung
tangan harus dilakukan secara hati-hati agar sesuai dengan nilai yang
telah dibuat pada program arduino IDE.

2. Kecepatan motor DC lambat karena tegangan yang diperoleh motor DC
tidak penuh, sebab melewati driver motor sehingga daya yang diperoleh
sedikit.

C. Saran

Dalam pembuatan proyek akhir ini tentunya terdapat beberapa kekurangan,
sehingga diperlukan pegembangan guna menyempurnakan proyek akhir ini.
Adapun saran yang dapat diberikan adalah sebagai berikut:

1. Gunakan sarung tangan yang terbuat dari bahan yang tidak berserat kasar
dan berbahan tipis. Hal ini dapat menghambat proses ketika memasukkan
sensor flex ke dalam selubung wadah sensor flex yang berada di bagian
pada setiap jari tangan.

2. Pastikan kabel penghubung tertancap sempurna pada masing-masing
komponen dan menggunakan motor DC dengan arus yang lebih kecil dan

torsi yang lebih besar.
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Lampiran 1. Skema Rangkaian Keseluruhan
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Lampiran 2. Daftar Komponen

1. Sensor flex

2. Driver mator L2298
Sensor Ultrazonik HC-SF.04
Mator DiC

Buzzgr

Archiing Uno B3
7. Baterai Li-Po 12V 1450 mah
E. Baterai oV

9. FPesistor IDED
10, Black box

11. Eabel pmper

12. LED wama merah
15. Pipa paralon

14. T pipa paralon

15. Siku pipa parzlan
14. Gabus asturo

S

17, Pylox warna sifver
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Lampiran 3. Foto Alat
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Gambar 36. Foto Alat Secara Keseluruhan
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Gambar 37. Isi Box Kontrol
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Lampiran 4. Petunjuk Pengoperasian Alat

1. Pengoperasian alat ini dapat dilakukan dengan cara berikut.

2. Menghidupkan saklar yang terhubung pada baterai 9 VVolt dalam kondisi ON.

3. Menghubungkan kabel konektor baterai Li-Po dengan power supply modul motor
L298N.

4. Memastikan di depan dan di belakang kursi roda tidak ada halangan yang menghalangi
kursi roda, agar kursi roda dapat bergerak

5. Memasang sarung tangan yang sudah disambungkan dengan sensor gerak pada tangan

6. Menggerakkan jari tengah ke arah atas sebagai intruksi maju, menggerakkan jari
tengah ke arah bawah sebagai intruksi mundur, menggerakkan jari telunjuk ke arah
atas sebagai intruksi belok kanan, dan menggerakkan jari telunjuk ke arah bawah
sebagai intruksi belok Kiri

7. Kursi roda akan merespon sesuai intruksi yang diberikan oleh pengguna kursi roda

8. Mencoba dengan memberikan penghalang pada bagian depan atau pada bagian
belakang kursi roda

9. Buzzer akan berbunyi ketika ada penghalang yang menghalangi kursi roda

KETERANGAN
PETUNJUK PENGOPERASIAN ALAT
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Lampiran 5. Listing Program

#include <L298N.h>

const int FLEX_PINO = AO0;

const int FLEX_PIN1 = Al,;

/l Pin connected to voltage divider output
const int FLEX_PIN2 = A2;

const int FLEX_PIN3 = A3;

// Pin connected to voltage divider output
const int FLEX _PIN4 = A4;

const float VCC = 4.98;

/I Measured voltage of Ardunio 5V line
const float R_DIV = 10000.0;

// Measured resistance of 3.3k resistor

distance2;
/Ipin definition
#defineEN 9
#define EN2 6
#define IN1 8

#define IN2 7

#define IN3 5

#define IN4 4

llcreate a motor instance

L298N motor(EN, IN1, IN2);
L298N motor2(EN2, IN3, IN4);

#define trigPinl 10
#define echoPinl 11
#define trigPin2 12
#define echoPin2 13
#define Buzzer 3

long durationl, distancel, duration2,

void setup(){
Serial.begin(9600);

//Set pins as outputs

KETERANGAN
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pinMode(FLEX_PINO, INPUT); delay(200);

pinMode(FLEX_PIN1, INPUT);

pinMode(FLEX_PIN2, INPUT); int flexADCL1 = analogRead(FLEX_PIN1);
pinMode(FLEX_PIN3, INPUT); float flexV1 = flexADC1 * VCC / 1023.0;
pinMode(FLEX_PIN4, INPUT); float flexR1 = R_DIV * (VCC / flexV1 - 1.0);

Serial.print("Voltl : " + String(flexVV1) + " volt );
pinMode(trigPinl, OUTPUT); delay(200);

pinMode(echoPinl, INPUT);

pinMode(trigPin2, OUTPUT); int flexADC2 = analogRead(FLEX_PIN2);
pinMode(echoPin2, INPUT); float flexVV2 = flexADC2 * VCC / 1023.0;
pinMode(Buzzer, OUTPUT); float flexR2 = R_DIV * (VCC / flexV2 - 1.0);

Serial.print("Volt2 : " + String(flexV2) + " volt ");
} delay(200);
void loop(){
int flexADCO = analogRead(FLEX_PINO);

float flex\V0 = flexADCO * VCC / 1023.0;
float flexRO = R_DIV * (VCC / flexVV0 - 1.0);

Serial.print("Volt : " + String(flex\V0) + " volt ");

LISTING PROGRAM KETERANGAN
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int flexADC3 = analogRead(FLEX_PIN3);
float flexV3 = flexADC3 * VCC / 1023.0;

float flexR3 = R_DIV * (VCC / flexVV3 - 1.0);
Serial.print("Volt3 : " + String(flexV3) + " volt ");

delay(200);

int flexADC4 = analogRead(FLEX_PIN4);
float flexV4 = flexADC4 * VCC / 1023.0;

float flexR4 = R_DIV * (VCC / flexV4 - 1.0);
Serial.printin("Volt4 : " + String(flex\VV4) + " volt );

delay(200);

digitalWrite(trigPinl, LOW);
delayMicroseconds(2);
digitalWrite(trigPin1, HIGH);
delayMicroseconds(10);
digitalWrite(trigPinl, LOW);
delayMicroseconds(10);

durationl = pulseln(echoPinl, HIGH);
distancel = (duration1/2) / 29.1;

if (distancel < 30){ digitalWrite(Buzzer,HIGH);

motor.setSpeed(0);

motor2.setSpeed(0);
motor.forward();
motor2.forward();

}

else {
digitalWrite(Buzzer,LOW);

¥
if (distancel >= 180 || distancel <= 0)

{
Serial.printIn(*Out of rangel");

¥
else {
Serial.print(distancel);

Serial.printIn(" cm");
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delay(1000);
}
digitalWrite(trigPin2, LOW);
delayMicroseconds(2);
digitalWrite(trigPin2, HIGH);
delayMicroseconds(10);
digitalWrite(trigPin2, LOW);
delayMicroseconds(10);

duration2 = pulseln(echoPin2, HIGH);
distance2 = (duration2/2) / 29.1,;

if (distance2 < 30){

digitalWrite(Buzzer,HIGH);
motor.setSpeed(0);
motor2.setSpeed(0);
motor.forward();
motor2.forward();

}

else {

digitalWrite(Buzzer,LOW);,

}
if (distance2 >= 180 || distance2 <= 0)

{

Serial.printin("Out of range2");
¥

else {

Serial.print(distance?2);
Serial.printIn(" cm");
delay(1000);

}
delay(100);

maju ();
mundur();
kiri ();
kanan ();

berhenti ();
}
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void maju (){
int flexADCO = analogRead(FLEX_PINO);

float flex\VVO = flexADCO * VCC / 1023.0;

if(flex\V0>=4.7){

/1 posisi nol atau tidak jalan maju/ mundur
motor.setSpeed(255);
motor2.setSpeed(255);
motor.forward();
motor2.forward();

delay(3000);

}
¥

void mundur (){

int flexADC1 = analogRead(FLEX_PIN1);
float flexV1 = flexADC1 * VCC / 1023.0;

if(flexV1<=4.1){

/I posisi nol atau tidak jalan maju/ mundur

motor.setSpeed(255);
motor2.setSpeed(255);
motor.backward();
motor2.backward();

delay(3000);

}
¥

void kanan (){
int flexADC2 = analogRead(FLEX_PIN2);

float flexVV2 = flexADC2 * VCC / 1023.0;

if(flexV2<=4.1){

/ posisi nol atau tidak jalan maju/ mundur
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motor.setSpeed(0);
motor2.setSpeed(255);
motor.forward();
motor2.forward();

delay(3000);

}

}
void kiri (){

int flexADC3 = analogRead(FLEX_PIN3);
float flexVV3 = flexADC3 * VCC / 1023.0;
if(flex\V3<=3.8){
/I posisi nol atau tidak jalan maju/ mundur
motor.setSpeed(255);

motor2.setSpeed(0);

motor.forward();

motor2.forward();

delay(3000);
}

void berhenti (){

int flexADCO = analogRead(FLEX_PINO);
float flexVV0 = flexADCO * VCC / 1023.0;
int flexADC4 = analogRead(FLEX_PIN4);
float flexVV4 = flexADC4 * VCC / 1023.0;

if(flex\V0<=4.55&&flexVV4<=3.9){
/I posisi nol atau tidak jalan maju/ mundur
motor.setSpeed(0);
motor2.setSpeed(0);
motor.forward();
motor2.forward();

delay(3000);

}
¥
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Lampiran 6. Datasheet Sensor Flex

, FLEX SENSOR
omisel N rews  ——

-Angle D%
Bmmamﬁammysmtym mmm
- Possble Uses

- Robotcs

~ Gaming (Virual Moton)
~ Medcal Davices

- Computer Perigherak
- Musical Instrumeants

- Piysical Therapy

- Simgle Constnucton

- Low Pofie

cal Specificati Bectrical Specifcations N
~Ufe Cycis: >1 milkon -Fld Resistance: 10K Ohms £30%
-Heght' <0.43mm (0.0777) -Bend Resistanos: minknum 2 mes greater han
~Tempersture Range: -35°C o +&0°C e sl resistance al 180" pinch band (see

“How It Works™ below)
-Power Rating : 0.5 Watts contnucus; 1 Wat
Peak

PARTLENGTH
11224 4419

ACTIVE LENGTH
sspey -

103
Resistance
103 = 10 KOtma
How It Works
Flat Resistance =7,0001013.0000hms  a¢ COnducive Iniks This Side
— .
\ e %
N -
180" Pinch R ol \ N
Mnimum 2x of Flat 1% 4 -~
Fasistance Valus S~o \ A
TS
spactrasymbal com v2014 Rev A-Page 1 (888) 795-2283
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Schematics
BASIC FLEX SENSOR CIRCUIT:
L)
l“—J I
n’i - _’ -
oDeEn
WEPEDANCE v.,.--v-(

Folowing am noles from the 1 TP Flex Sensor Workshop

“The impedance buflarin e [Basic Flax Sensar Croud] (above) & a single sdod oparational ampifer, usad with fiess
senmms bocaum he low bias aurent of S op oo redums ermr dus 0 Do mpedince of fe fax sensor as

vaitage dvider. Suggested op amps are $10 LM358 or IM324

“You can ai=o st your fex sansor usng he simples! craul, and skip e op anp”

“Adjustable Buffer - a polertometer can be addad %o e
cimut Lo adust e sansiSvity ranga”

rgas i

ACRETARE SATER CROAT

g 12

"Variable Deflecfon Threshold Switch - an op amp is used
and ouputs ether high or low depending on $e vatage of B
iverfng inpt. In iz way you can use fie fex sensor as a
swich wifoul gang though a miocrocontoler ™

Bend Sormce

"Resistance to Voltage Converter - use fie sensor a= %o

input of a resistanas lo volage cormedter using a dud sided et
supply op-amp. A nagative mierence vatage wil gve a positve i g
outpt. Shodd be used in stuastons when you ward oubut ata W
low degme of bending™ g
W\
[~ ]
[lﬁ‘. Vour
spectrasymbol.com Page 2 (888) 795-2283
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Lampiran 7. Datasheet Sensor Ultrasonik HC-SR04

eLeC
Fre a ks Tech Support: senices@elecireaks.com

Ultrasonic Ranging Module HC - SR04

Product features:

Ultrasonic ranging module HC - SR04 provides 2cm - 400cm non-contact
measurement function, the ranging accuracy can reach to 3mm. The modules
includes ultrasonic transmitters, receiver and control circuit. The basic principle
of work:

(1) Using IO trigger for at least 10us high level signal.

(2) The Module automatically sends eight 40 kHz and detect whether there is a
pulse signal back.

(3) IF the signal back, through high level . time of high output IO duration is
the time from sending ultrasonic to returning.

Test distance = (high level timexvelocity of sound (340M/S) / 2,

Wire connecting direct as following:

5V Supply
Trigger Pulse Input
Echo Pulse Qutput
0V Ground

Electric Parameter

Working Voltage DCSV

Working Current 15mA

Working Frequency 40Hz

Max Range 4m

Ain Range 2em

MeasuringAngle 15 degree

Trigger Input Signal 10uS TTL pulse

Echo Output Signal Input TTL lever signal and the range in
proportion

Dimension 45=20*15mm

DATASHEET SENSOR ULTRASONIK
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Vee Trig Eche GND

Timing diagram

The Timing diagram is shown below. You only need to supply a short 10uS
pulse to the trigger input to start the ranging. and then the module will send out
an 8 cycle burst of ultrasound at 40 kHz and raise its echo. The Echois a
distance object that 1s pulse width and the range in proportion . You can
calculate the range through the time interval between sending trigger signal and
receiving echo signal. Formula: uS / 58 = centimeters or uS / 148 =inch: or: the
range = high level time * velocity (340M/S) / 2; we suggest to use over 60ms
measurement cycle, in order to prevent trigger signal to the echo signal.

10uwS TTL Timing Diagram r‘

Tngger Inpre ‘
to Module —

Sowc Burst H
from THoduls -

3 Cycle Sonic Bt

il

Echo Pulze Cutnpue cral with ~
wy Vier Tunmng Cuciat o rohuibed el

m proporton
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Attention:

. The module 15 not suggested to connect directly to electric, if connected
electric, the GIND terminal should be connected the module first. otherwise,

1t will affect the normal work of the module.

L When tested objects, the range of area 15 not less than 0.5 square meters
and the plane requests as smooth as possible, otherwise 1t will affect the

results of measunng.

www.Elecfreaks.com
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Lampiran 8. Datasheet Driver Motor L298N

B I 1298 Dual H-Bridge Motor Driver  usersuige

Overview

The Motor Shield is based on the L298, which is a dual full-bridge driver designed to
drive inductive loads such as relays, solenoids, DC and stepping motors. It lets you drive two
DC motors, controlling the speed and direction of each one independently.

Summary
Operating Voltage 4V to 35V

Motor controller L298N, Drives 2 DC motors or 1 stepper motor
Max current 2Aper channel or 4A max
Free running stop and brake function
Chip: ST L298N

Logic power supply:5v

Max power:25w

Weight: 35g

Size:55mm x 60mm x 30mm

Storage temperature:-25to +135

I | (298 Dual H-Bridge Motor Driver  user'scuide

CSA: Between this pin and ground is conncted the
sense resistor to control the current of the load.
Enable-------- Ignore current detection function

CSB: Between this pin and ground is conncted the
sense resistor to control the currentof the load.
Enable-------- Ignore current detection function 1

Logic power

indicator

5V-EN: Enable----78 M05 worked ,output DC 5V
Disable----78MO05 do not work . Need inputDC 5V
The module need DC 5V always, for logic supply.

The pull-up resistor enabled.
U1---Enable In1 pull-up resistor [10k].
U2---Enable In2 pull-up resistor [10k].

U3---Enable In3 pull-up resistor [10k]. 5V_EN:
U4---Enable In4 pull-up resistor [10k]. Enable: [6V] can
IN1IN2:TTL Compatible Inputs of the Bridge A g‘il;g‘;:géf]\ﬁeed
In3 1n4 :TTL Compatible Inputs of the Bridge B. input DC 5V.

ENAENB:TTL Compatible Enable Input: the L state disables the
bridge A(enable A) and/or the bridge B (enable B).
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B I 1298 Dual H-Bridge Motor Driver  usersGuide

Channel A:

IN1---5V  IN2---GND Forward
IN1---GND IN2--5V  Reverse
ENA---5V  channelAenable
ENA---GND channel Adisable
ENA---PWM adjust speed

All enable

B | (298 Dual H-Bridge Motor Driver  usersGuide

|DCbrush motor Chamneia

IN1---5V  IN2---GND Forward
&F \
)./

IN1---GND IN2--5V Reverse
.
£)
',‘ Channel B

ENA---5V channel A enable
ENA---GND channel Adisable
Allenable ENA---PWM adjust speed
i

Channel B:

IN3---5V  IN4---GND Forward
IN3---GND IN4--5V Reverse
ENB---5V channel B enable

ENB---GND channel B disable

ENB---PWM adjust speed

«

( v
“’? Channel A
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B | 1298 Dual H-Bridge Motor Driver  userscuide

Example Code :

o ic2
5 UATEMOSDCY
= B v E
IO
=

K3

1
3}
|| e
[|]
T
|
R& R
-
qJdps 013
B
o .
1P
ey

L] TS va P maan Og
S | :ﬁ:ﬁ: .
[1] iy
Ed
18
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Lampiran 9. Datasheet Arduino Uno

Product Overview

The Arduino Uno 5 a microcontroler board based on the ATmega323 (daiasheel). It has 14 oigtal
inputioutput pins (of which & can be usad 35 PAWM outputs), 6 andog nputs, a 156 MHz crystal oscitator, a
USB connection, 3 power |ack, an ICSP header, and a reset bution. It contains everything neeced to
support the microcontroller; simply connect It to 3 computer with 2 USE cable or power i with 3 AC-0-DC
adapter o dattery o get sarted. The Uno differs from ak precading boards in Mat It does not use the FTO
USE-to-serial artver chip. Instead, It f2atures the AbmegasU2 programmed 35 3 USS-to-senlal converter.

"Uno” maans one In Itailan and Is named to mark the upcoming release of Arouino 1.0. The Uno and version
1.0 wiil be the reference versions of Arduno, maving forward. The Uno Is the Iatest In 3 seres of USS
Arduino boards, and the raferance model for the Arguino platform; for 3 companson with previous versions,
see the Ingiax of Arduing DOSFOS.

57,%"5%%‘;2.0,.3 Page 2
e i Page 6!
&nrmﬁ%ns Page 7
B page 7

B RS ~radiospares Rapiomics Aﬂ

DATASHEET ARDUINO UNO

KETERANGAN

A4 | No.09

SKA. 1:1 DIS. SRIW
TEK. ELEKTRONIKA D3
FAKULTAS TEKNIK DIG. AFFIN | DIP.SRIW | NIM. 15507134002
UNIV. NEGERI YOGYAKARTA

118




Microcongroker ATmega32s

Input Vokiags {rEcommended) 7-12V
Input Vorage (imits) 20V
Digital VO Pins 14 (of which 5 provide PWM output)
Analog Input Pins 6
DC Carent per U0 Pi ama
DCCumentfor33VPAIN SIMA
32 KB of which 0.5 KB used by
FRa Moy bootioader
SRAM 2KB
EEPROM 1KB
Ciock Spest 16 MHz

the board

“Test”

MNADE
INITALY

.VI i .
| +s  w"= aArouzno
' RS

r' ‘tu;—oo-—a.a[!g‘ Aonmun

RS ~madiospares Rapionics .«(4:
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Power
The Arduing Uno can be powered wia the USE connection or with an exiemal power supply. The power
scumelsselecﬂe{lauhmaﬂcaly.

Exiemal (non-USE) power can come elther from an AC-i0-DC adapber (wal-wart) or battery. The
can be connected 0y plugging a 2. 1mm center-positive piug Into ihe Doant's power |ack. Leads from a
baftery can b Insened in the Gnd and Win pin headers of the POWER connechor.

The board can GDErate o an extemal supply of & 10 20 voRE. If sLppiled with 1265 than TV, howeyer, the 5w
pin may supply l2ss than fve volts and the board may be unsiable. I using more than 12V, the voltage
regulator may overneat and damage the board. The recommenssd range |5 7 to 12 voits.

The power pins ane a5 Tilows:

= WM. The Input volitage to the Ardulno boam when IS using an exiemal power sourcs (a5 opposed to
5 woits from the USE connecion of oiMer ragulated powsr sownce). You can SUpply voltage mmough
this pin, or, T supplying voltage via the power jack, access | through this pin.

= 5V, The reguisted power SUDPY used to power the miocontrolier and oMer companants on the
boand. This can come efther om VIN via an on-ooard regulabor, or be suppiled by USE or another
requlabsd SV suply.

= 3V3. A 3.2 volt supply generated by the on-board reguiaton, Maxmum cument draw is 50 ma.

+  GND. Ground pins.

Memor

The Almega32& has 32 KB of lash memory for storing code (of which 0.5 KE |s used for e bootloader]; It
has akso 2 KB of SRAM and 1 K5 of EEPROM (which can be read and wiitten with the EEPROM IDrary).

Input and Output

Each of the 14 digital pins on the Uno can be usad 35 an INpUt o cutput, Esing pinkiods(), Sgianyiten, and

dighalRean) functions. They operate at 5 volts. Each pin can provide or rec:en-e a maxmum of 40 mA and
has an Intemal pullup resistor (disconnected by defaut) of 20-50 kOhms. In addtion, some pins have
spacialized funchons:

+  Saral: 0 [RX) and 1 (TX]. Used i recelve (FX) and ransmit (TX) TTL serlal data. TThese pins are
connectsd to the comesponding pins of the ATm2gaBU2 USE-D-TTL Senal chip

= Extornal Infemmupts: 2 and 3. These pins can be configured o fngger an Intermupt on a low value, 3
rising or faling edge, or a change In value. See the gHachindemupdl] function for detals.

+  PWM: 3, 5, 6 5, 10, and 11. Provide B-bit PVWM ouwDu wih fe anaiogiértal) funciion.

+  SPL 10 {$5), 11 (MOSI, 12 (MISO), 13 (SCK). These pins suppor SPI communication, which,
aithough provided by the unadying hartware, 15 ot cumenty Inciuded In the Andulro languags.

= LED: 13. There Is @ buliHn LED connecied 1o dighal pin 13. When the pin 15 HIGH value, the LED Is
on, whan the pin Is LOW, T off.

E RS ~sdiospases raopiomcs
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The Uno has & analog Inputs, each of which provige 10 bt of resolufion (Le. 1024 difersnt values). By
default Mey measure Trom ground o 5 volts, thowgh ks it possible to change the woper end of thelr range
using the AREF pin and the analogReference() funciion. AddRionally, SOme pins have spacialized
funchonaiity:

» FC:4(SDA) and § [$CL). Support I'C (TWI) communication using the 1re by,
There are a [:nl.pbeurmrplns on the board:

+ AREF. Reference voltage for the analog Inpats. Uised with anakgReferencel].
+ Ressb Bring Tis Ine LOW to reset the microcontroller. Typlcaly wsad to add a reset bution to
shieids which biock the one on the board.

Sae also the MapoIng batwesan AMWND DIns 3nd AIMER3TE DOGS.

- Communication]

The Anduino Uno has 3 nun'ner-:ﬂ'rauluasformrmunmaing'.\m a Bﬂ'ﬂ[ﬂ.ﬂE’l’. anathear Arduino, or othar
mikroconinoliers. The ATmega32s provides UART TTL (5V) serial communication, which |s avallabie on
digital pins D (A3} and 1 [TX). An ATmegaSU2 on the board channels this senal communication over USE
mdappea.rs- 35 3 vimeal com P{H'“II softwiare on the l}:fﬂplll!l’ Tha '8LI2 fmmaare uses the standard US8
COM drivers, and no extermal griver |s neeged. Howaver, on Wingows, an *Inf fliz ks required..

The Arduino software Includes a serlal monkor which allows simple texiual data to be sent to and Som the
Anduing board. The RX and TA LEDs on e board will iash when data s being transmitied via e USB-o-
serial chip and USE connection to the compater {but not for serial communication on pins 0 and 1),

A Sofbwareserial llorary allows Tor senal communication on amy of the Uno's digital pins.

The ATmegal2e aiso support 120 (TWI) and 5P| communication. The Arsuino software Includes a Wine
llorary o sSimpilfy w=e of the [2C bus; see the domumentaion for detalls. To use the 5P communication,
piease sea the ATmegal2E datasheel.

The Amuino Uno can b= programmed with the Arduino software (downiosd). Salect “Arduing Uno w
ATmMega32s™ from the Tools = Board menu {according to the microcontroller on your boand). For detalls,
sea the [Efetence and utonals

The ATmiegaliZs on the Arduing UnD comes prebumed with 3 bogtcader that aliows you to uipioad niew code
o | without the wse of an extemal hardware progammer. t communicates using Te anginal STHES0D
prodocol (reference, C hagder fles).

You £an alsy bypass the booboader and program the microcontroller through Me ICSP (In-Circult Senal
Programiming) header; see hase Instructions for details.

The ATmegasUZ firmware source code |5 avallable . The ATmegaBUZ ks loated with a DFU boofoader,
which can be activated by connacting the soider Jumper on e back of fie board [near the map of italy) and
then resetiing the 8UZ. You can then use Abmels FLID sofware (Windows) o the DFL programmer (Mac
25 X and |JI'II.I;(_'| io load a new Nirmware. Or Yol Can s e ISP header with an extemal programmer
{ovenwTiting the DFL bootioadar).

B RS  ~madiospares RApiomics é!

KETERANGAN

DATASHEET ARDUINO UNO
A4

SKA. 111 DIS. SRIW
TEK. ELEKTRONIKA D3

No0.09

FAKULTAS TEKNIK
UNIV. NEGERI YOGYAKARTA

DIG. AFFIN | DIP. SRIW NIM. 15507134002

121




Automatic (Software) Reset

Rather Man requirng 3 physical press of the resat bution before an WPIo3d, the Arduino Uno Is designed In 3
W3y that JIows 11 10 De reset by sofware running on a connected computer. One of Mie hardwars fow control
Ines (OTR) of the ATmegasiU2 is connacied to the resetl Ine of the ATmega323 wia a 100 nanofarad
capacitor. When Mis line Is asserted (taken low), the reset Ine orops long enough 1o reset the chip. The
Arcuino software uses this capabiity 1o aliow You to uUpioad code by Simply pressing the upload Dutton In the
Aroulno environment. This means that the bootioader can Nave 3 shorter Imeout, 35 the lowering of DTR
can be wel-coordinaied Wit the start of the upload.

This setup has other IMpicaTons. When the Uno Is connected to either a computer running Mac ©S X or

Unux, 1t resets each time 3 connection is macs to It from softwars (via USS). For e folowing half-second of

50, the bootioader Is running on the Uno. While It is programmed to Ignore malformed oata {Le. anything

besides an upioad Of new code), it will intercept the first %aw byles of data sent %0 the dboard after 3
one-tima

connaction and before sending this data

The Uno contains a trace that can be cut to disable the auto-reset The pads on either sioge of the trace can
be soldered together to re-enabie It If's labaled "RESET-EN". You may 3is0 De 3bie to disabie the 3uto-resat
by conneciing a 110 ohm resistor from SV 1o the reset line; see Mis forum thread for detalls.

USB Overcurrent Protection

The Amuino Uno has 3 resetiabie polyfuse that protecis your computers USS ports from shors and
overcurment ARhough Most COMPUIETS Provide thelr own Intemal protection, the fuse provides an exra layer
of protection. If more than S00 MA Is appled 10 e USB port. the fuse will automatically break the connecion
until the short or overioad is removed.

Physical Characteristics

The maximum ength and wiath of the Uno PCS are 2.7 and 2.1 inches respecively, with the USS connector
and power jJack extending deyond the former gimension. Three screw holes aliow the board 0 be attached 0
a surface or cas2. Note that e distance between digtal pins 7 and 3 is 160 mil (0.157), not an even muliiple
of the 100 mi spacing of the other pins.
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How fto use Arduino o

Arduino can sense the environment by recewving nput from a vanety of sensors and can affect its
surroundings by oontroﬁng lights, motors, and other actuators. The microcontrofler on the board is
progranmed using the Arduino programming ianguage (based on Wiring) and the Arduino
development environment (based on Processing). Arduino projects can be stand-alone or they can
communicate with softwars on running on a computer (e.g Flash, Processing. MaxMSP).

Arduino s a cross-platoform program. You'll have to follow different instructions for your persona
QS. Check on the Arduino sie for the latest nstructions. hfip//arduinc. co/en'Guide/HomePage

Linux Install Windows Install Mac Install

Once you have downloadeaunzipped e arcuno IDE, you ¢3n Plug the Arauino 1o your PC via USS cadle.

Blink led

Now you're actually ready to “oum” your
first program on the arduino beard. To
selfect Dlink led”, the physical translation
of the well known programming “hello
world”, select

wearia = 13

File>Sketchbook>
Arduino-0017>Examples> -
Digital>Blink Jaeari
Once you have your skecth you'll
see something very close to the

screenshot on the right. RS2

In Tools>Board select -~ ez,

Now you have to go to
Tools>SenalPort

and select the right serial port, the
one arduino is attached to.

° e ek m

ompile

k far ars Jpload X BX Flashing

RS ~radiospares RraDioNICS A—

KETERANGAN

DATASHEET ARDUINO UNO
A4 | No.09

SKA. 1:1 DIS. SRIW
TEK. ELEKTRONIKA D3

FAKULTAS TEKNIK
UNIV. NEGERI YOGYAKARTA

DIG. AFFIN| DIP. SRI' W NIM. 15507134002

123




Dimensioned Drawing
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Terms & Conditions

x Wattanties

1.9 The peccucer wersrs Sud B srocucts wil cordoen © the Specioatione. Ths seeranty s o ore (1] years Sroey e deoe of e sde. The
ProcUer dhel ~ot e Sabe e 80y Gefech e ate Cuimed by g Timiee O TitrestTerr Ty Pw O domer NoLSng Mot raaledos o
uhﬂmumu—m:n“nn-pw-m Mawover. The srocucer shad ot Se lable £ mry Setects Sud st Yo

™ Semgn. o or et products. Testing and ofter gaeily cor s mCrigoes e Ueec © Be sden! e poduce Seems
v_,

12 Tay podccs S o conkoerm 1o S wermarty set i stove, Be sroduoets scke bty shad Se = wosos sch procucts. The produces's Inbity
unmnmm-~mwnmvumgmm ¥ e prodaoss shects 1 repscs seh socet e
procuces sl S . procicts sl be amrmeried for w reew Sl wectecty seciod

13 CACEFT AS SET FORTH ABOVE, PROODUCTS ARE PROVIDED “AS 157 AND “AWITHALL FALLTS " THE MRODUCEN ORSCLANS ALL OTHER
WAJDRANTIES, EXPRLZE O MPLED, REGARDING PRODUCTS, INCLUIING SUT NOT UMITED TO ANY MPLED WANRANTES OF
MERCHANTASILITY OR FITNESE FOR A PANTICULAR PLIOSE

14 Conmmmer agress Bui prior 0 Gsng sy spders Tae robade Be produce: prochacts. Costommes will lest such syders snd e functormity of e
Procucts se umed N such syt The poSce May rovide ectriosl o ioatons o desige atdon Jusity ereclersaton mbesity dete or cthee
arCen CNTrrer arOwledgex 8°C ey eas at rondog e semdcms weal rol erand O Cftecwse sber e roduoe’s eMTetes vl fort
tove, nd no scdome SSigeions of letiites shed atee Bom e producer proviing sch serdoes

152 Trhe Acturc™ prdcts se ot or o whees & Sl of Ite Srocuct woulkd resscrsty De snpecied B oo
Vs DeRCr Ty O Seet Seltelrios Appioetons MCce. eifoud IMtenon. e BPIOS JevEes BTC NI0RTE SCUISTWTT OF s b T
md_h-ﬂmw-ruM“'m"mmmwh_rmammw
e o Coumiorr e e wgress Tud woy wuck s of Arouno ™ sroducts which s soiely
-nc.—mmuum-mmbmm‘m-mwmrmmm_

12 Customer schrowincdges ad sgress T 1 sowly “esporabie 1o comoierse wis ol sge feguldory and ssfety-reiiac woctererts coroeming B
Procucts end arry o of Arduine ™ prodacs = Custoner's -y o apport tht may be
ProvEsd by e pescuowr

2 Indemnification

The Custome: schoowihedpes wd sgrwes 1 defene, Ndemmfy ane Sokd herrress Se srodeoer Hom snd sgeeet sy and o Hasgarty mes, deTages
st scpermes §incum o B adert deectly cecsed by (1) 0 sctus breech by 8 Ouadomer of e Sepresertation snd warrartes mede unde: e
-—ra e o (4 B roes oo wemd Sy t'w Coorrer

3 Corsegumentia Damages Walver

hm—!hm“hhhuhﬁm:r-nm“hﬂw oislere NIt prlee nodesl SoOTmegLertel o
W o wrmng oot of e Zeoducts Drovced Persunder wperdees of whethee e pOSuce b Seen scviaec of Be
Molww Thie secion wit =2 vive T trrimmios ot wwrtarty perod

4 Changes to specifications

The procdiuces My Tasos SRR O -t prodhuct o wny Sve wthos sotos. The Customme mast mol mly on the stseros o
harscterition of BTy Seelaws Of PArUtors TERtes esereed or “undefrmd © The sroducer resecves aee S Ltore Sefnlon anc sl Sevs nc
#or conficts or g Yorr Lture cherges 1o Baeer. The product rdoretion on e Wet Sie or Matertes s

motpect b chunge whout sotios. Do mof frmkos & Sesipn wits tes irécrration

Enviromental Policies

The progucer of Arduino™ has joined the Impatio Zero®
poiicy of LifeGa% It For each Arduino board produced is
created / looked after half squared Km of Costa Rica's
forest's.
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