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1.1 Latar Belakang

Tangan manusia merupakan salah satu bagian dari anggota tubuh yang cukup
kompleks setelah otak. Hal tersebut disebabkan karena tangan tidak hanya
memiliki telapak tangan melainkan memiliki jemari sehingga dapat melakukan
hal yang kompleks. Selain itu, tangan memiliki manfaat yang banyak karena

mampu melakukan gerak gerik dari yang sederhana hingga yang sulit.

Manusia dapat bergerak bukan hanya karena adanya tulang dan sendi
melainkan dengan adanya otot. Sering kali manusia kurang menyadari bahwa otot
merupakan hal terpenting untuk dapat bergerak. Otot merupakan alat gerak aktif
yang dapat menggerakan organ lain sehingga terjadi suatu gerakan tetapi ketika
terkena penyakit yang membuat otot menjadi lemah akan menyebabkan anggota

tubuh sulit untuk bergerak. Sebagai contoh penyakit stroke.

Penyakit stroke merupakan jenis penyakit yang menyerang pada bagian saraf
tubuh dan dapat mengakibatkan kelumpuhan apabila tidak diatasi atau ditangani
dengan cepat. Hal ini dapat terjadi ketika kondisi aliran darah ke otak terputus
akibat penyumbatan (ischemic) atau pecahnya pembuluh darah (hemorrhagic)
yang dapat menganggu saraf tertentu sehingga dapat mengakibatkan setengah
bagian dari tubuh menjadi lumpuh. [11] Hal tersebut dapat dibantu dengan
melakukan rehabilitasi supaya dapat memperbaiki fungsi motorik dan melatih

otak agar bekerja kembali. Rehabilitasi stroke pada anggota tubuh bagian atas



seperti tangan dapat dilakukan dengan melakukan berbagai gerakan seperti
memindahkan benda. Pada zaman sekarang teknologi sudah sangat berkembang,
rehabilitasi dapat dibantu dengan menggunakan robot seperti tangan robot atau
dengan cara Biofeedback.

Biofeedback merupakan cara yang dapat digunakan untuk belajar
mengendalikan fungsi dari anggota tubuh. Biofeedback memiliki beberapa tipe
yang dapat dilakukan seperti measures skin temperature, measures muscle tension
dan neurofeedback. Dalam hal ini metoda yang memiliki kaitan dengan tangan
robot yaitu mengenai metoda muscle tension. Metoda tersebut dapat mengetahui
informasi pada tubuh dengan bantuan electrical sensor yang dipasang di setiap
skeletal muscles sehingga ketika ada electrical activity yang menyebabkan otot
berkontraksi akan terdeteksi dan cara mengetahui respon dari tubuh dapat terlihat
melalui monitor. [9][10] Rehabilitasi dapat dilakukan dengan berbagai cara seperti
melalui tangan yang sehat dengan bantuan tangan robot. Tangan yang sehat akan
menggerakan tangan robot untuk membantu merangsang terjadinya sambungan
saraf baru di otak yang akan bermanfaat untuk menggerakan bagian tangan yang
lumpuh.

Pada tugas akhir ini dibuat sebuah prototipe tangan robot untuk membantu
rehabilitasi stroke. Dalam proyek ini, terdapat dua mikrokontroler Arduino yang
dipakai dan kedua mikrokontroler akan saling berkomunikasi tanpa menggunakan
kabel dengan bantuan XBee. Mengenai desain mekanik tangan robot,
pembuatannya dibuat melalui mesin 3D printer sedangkan untuk menggerakannya

dibantu dengan flex sensor yang terpasang pada sarung tangan.



1.2 Rumusan Masalah
a. Bagaimana pembacaan data dari flex sensor dapat dilakukan secara
akurat?
b. Bagaimana cara membuat Arduino Uno dan Arduino Mega dapat saling
berkomunikasi?
c. Bagaimana cara mengkonfigurasi XBee dengan menggunakan program
X-CTU?

d. Bagaimana desain mekanik untuk menggerakan tangan?

1.3 Batasan Masalah
a. Perangkat keras yang digunakan hanya berbentuk telapak tangan dan
jari.
b. Perangkat keras yang dibuat hanya untuk tangan kanan.

c. Pengendalian jari tangan hanya bisa bergerak seperti sendi engsel.
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. Tangan robot dibuat dalam 3D Printing.
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. Pergerakan tangan robot dilakukan secara perlahan.

—h

Mikrokontroler yang digunakan adalah Arduino Uno dan Arduino Mega.

1.4 Tujuan Penelitian
Dalam tugas akhir ini tujuan yang ingin dicapai yaitu dapat menciptakan
prototipe tangan robot untuk membantu penderita penyakit stroke melakukan
rehabilitasi dan pergerakan tangan robot dapat sesuai dengan apa yang
dilakukan oleh pergerakan tangan manusia menggunakan sarung tangan
dengan menggunakan mikrokontroler Arduino Uno dan Arduino Mega dan

melakukan komunikasi dengan bantuan XBee.



1.5 Manfaat Penelitian

Dengan terciptanya prototipe tangan robot akan memiliki kemungkinan

untuk membuat ulang dengan desain mekanik yang lebih baik sehingga dapat

membantu rehabilitasi penderita stroke dengan pengalaman yang berbeda dan

dapat membuat kontribusi bagi bidang kesehatan dengan bantuan teknologi.

1.6 Metode Penelitian

Alur penelitian yang dilakukan dalam pembuatan tugas akhir ini adalah

dengan tahapan:

a.

Studi literatur, dilakukan dengan mempelajari kinerja Flex sensor dan
XBee.
Memastikan Flex sensor bekerja sebelum dipasang pada sarung tangan.

Mengkonfigurasi kedua XBee dengan software XCTU.

. Melakukan pengukuran data pada saat Flex sensor telah terpasang pada

sarung tangan.
Mengambil data dengan software Arduino.
Menyimpulkan dari proses pengambilan data dan menjadikan input

untuk tangan robot.

. Melakukan pengujian sistem.

1.7 Sistematika Penulisan

Sistematika penulisan laporan tugas akhir ini terdiri dari lima bab, yaitu:
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Bab ini akan membahas mengenai pendahuluan yang berisi latar
belakang, rumusan masalah, batasan masalah, tujuan penelitian, metode

penelitian, sistematika penelitian, teori pendukung dan hasil yang diharapkan.

BAB Il LANDASAN TEORI

Bab ini akan membahas landasan teori dari semua perangkat yang

digunakan untuk mendukung tugas akhir ini.

BAB 1l PERANCANGAN SISTEM

Bab ini akan membahas mengenai perancangan tangan robot mulai dari
flow chart, diagram blok dan desain yang akan dipakai. Selain itu akan

membahas juga mengenai perhitungan yang dipakai secara matematis.

BAB IV IMPLEMENTASI DAN PENGUJIAN SISTEM

Bab ini akan membahas mengenai pengujian dari setiap perangkat yang
digunakan dan sistem akan diuji berdasarkan rencana yang telah dibuat untuk

mengetahui tingkat keberhasilannya.

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN

Bab ini akan berisi mengenai kesimpulan dan saran dari hasil penelitian
yang telah dibuat agar bagi yang ingin melanjutkannya dapat membuatnya

lebih baik.
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