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Abstract

Wheelchairs are mobility devices that are
often used by people who have difficulty walking
on their feet, due to illness, injury, or disability.
Most of the wheelchairs that exist today are still
using the manual system. ldeally, a wheelchair is
needed so that users feel free and comfortable in
adjusting the wheelchair movement according to
their wishes.

This study aims to make an innovation in
the form of designing an electric wheelchair based
on the internet of things (l1oT). In this tool, there
are several integrated electronic components such
as NodeMCU, voltage sensor that is connected to
the android smartphone application. Delphi XE8
software functions to create control applications
that can be controlled via a smartphone. The
control system on a smartphone uses an internet
connection to process the wheelchair control
system. This tool is very dependent on the
connection and stability of the internet network.

Design of electric wheelchair based loT,
has the performance that a wheelchair can carry a
maximum load of 30kg at a speed of 0.79m /
second, plus an accumulator / battery load and a
6.4kg DC motor, so that the total load can be
under of 36.4kg.

Keywords: NodeMCU, loT, Voltage Sensor, Wheel
Chair, Delphi XE8

I. PENDAHULUAN

Kursi roda merupakan alat mobilitas
yang sering digunakan oleh orang yang
mengalami kesulitan berjalan menggunakan
kaki, disebabkan oleh penyakit, cedera,
maupun cacat [1]. ldealnya kursi roda yang
dibutuhkan agar pengguna merasa bebas dan
nyaman dalam mengatur gerakan kursi roda
sesuai kehendaknya. Kenyatannya hal tersebut
tidak dapat dilakukan oleh pengguna yang
memiliki keterbatasan pada bagian tangan [2],
sehingga membutuhkan orang lain untuk dapat
menggerakkan kursi roda tersebut. Oleh karena

itu untuk mengatasi permasalahan tersebut
diperlukan sebuah alat yang dapat membantu
[3] dan mempermudah pengguna kursi roda
yang dapat dengan mudah dikendalikan oleh
pengguna atau pemakai, tanpa harus
bersentuhan secara langsung dengan kursi roda
yaitu kursi roda elektrik [4] berbasis 10T [5].

Il. METODE PENELITIAN
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Gambar 1. Flowchart penelitian

Gambar 1 menunjukkan tahapan penelitian
yang dimulai dari observasi, studi literatur,
perancangan perangkat keras dan lunak,
pengujian perangkat keras dan lunak, dan
analisis.

2.1 Observasi

Langkah ini bertujuan untuk memastikan
apakah tujuan dari penelitian diatas sudah
sesuai atau tidak dengan kondisi yang ada
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dilapangan. Apabila sesuai, maka penelitian
tersebut akan dilanjutkan ke tahap berikutnya.
2.2 Studi Literatur

Langkah ini bertujuan untuk mendapatkan
data dan informasi pendukung yang lebih
akurat tentang penelitian dan pembuatan alat
yang telah dilakukan. Adapun sumber data
yang diperoleh meliputi buku teks, jurnal,
artikel, internet, dan pengumpulan data melalui
wawancara dengan  pengelola  layanan
kesehatan di rumah sakit.

2.3 Perancangan Alat

Tahap perancangan alat dilakukan setelah
semua langkah-langkah tahapan observasi dan
studi literatur telah dilakukan. Perancangan
alat ini meliputi diagram blok perancangan
alat, desain rencana penempatan alat dan
flowchart sistem kerja alat.

Pada perancangan alat ini  dapat
digambarkan dalam bentuk blok diagram
seperti berikut ini.

Smartphone »@ —
Motorpc 1 | Motor DC 1
NodeMCU
V2
Driver Relay —'{Motor 0C2

Voltage Sensor Motor DC 2

Gambar 2. Diagram blok perancangan alat

Pada Gambar 2 menunjukkan tiga tahapan
yang meliputi unit masukan (input), unit
proses, dan unit keluaran (output). Pada unit
masukan menggunakan komponen yang terdiri
dari smartphone sebagai remot kontrol dan
voltage sensor sebagai pembaca data tegangan
akumulator/aki. Pada unit proses menggunakan
komponen board NodeMCU. Sedangkan unit
keluaran menggunakan motor DC dan
informasi jumlah tegangan dari voltage sensor
ke aplikasi smartphone.
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Gambar 3. Flowchart sistem kerja alat

Gambar 3 menunjukan sistem kerja alat,
mulai dari menghidupkan kontrol pada kursi
roda dan menghubungkan smartphone dengan
jaringan  WiFi yang disediakan board
NodeMCU sampai dengan membuka atau
menjalankan aplikasi remot kontrol [6] kursi
roda elektrik [7]. Pengontrolan alat ini akan
berfungsi apabila perangkat antara smartphone
dan  NodeMCU sudah terkoneksi atau
terhubung dengan baik. Smartphone berperan
penting sebagai remot kontrol pergerakan kursi
roda.

TIDAK TIDAK
Eerhasil> Berhasil

2.3.1. Perancangan Perangkat Keras

Perangkat keras yang digunakan sebagai
bahan untuk melakukan penelitian ini meliputi:
kursi roda, board NodeMCU [8], motor DC,
modul step down LM2596 [9], papan PCB
(Printed Circuit Board), akumulator/aki,
tombol/saklar, voltage sensor [10], relay 12
VDC, dan relay 5K 12 VDC 40A.

2.3.2. Perancangan Perangkat Lunak

Tahapan perancangan perangkat lunak
dimulai dari pembuatan listing program untuk
mengontrol kursi roda menggunakan bahasa
pemrograman C pada arduino IDE. Setelah
pembuatan listing program dilanjutkan dengan
menghubungkan antara pemrograman arduino
IDE ke sistem kontrol aplikasi program delphi
XE8 [11]. Fungsi dari pembuatan interface
pada delphi untuk menampilkan panel remot
kontrol kursi roda dan informasi tegangan yang
ada pada kursi roda.

2.4. Pengujian Perangkat Keras dan Lunak

Proses pengujian perangkat keras dan
lunak dilakukan secara bertahap diawali
dengan pengujian kinerja masing-masing
perangkat keras. Pengujian perangkat keras
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dilakukan dengan cara mengukur dan
mengamati perubahan keluaran rangkaian
berdasarkan  masukan yang  diberikan.
Selanjutnya dilanjutkan dengan pengujian
perangkat lunak. Pengujian ini dimulai dengan
melakukan konektifitas antara perangkat keras
(NodeMCU) dan lunak (aplikasi smartphone).
Setelah perangkat dapat terhubung maka
dilanjutkan dengan pengujian listing program.

2.5. Analisis dan Pembahasan

Analisis dan pembahasan dilakukan
apabila semua hasil perancangan dan
pembuatan alat telah sesuai dengan yang
diharapkan. Data yang akan di analisis yaitu
tegangan catu daya motor DC, data pembacaan
sensor tegangan, respond time NodeMCU,
pengujian aplikasi android, dan data secara
keseluruhan yang meliputi jumlah beban dan
jarak komunikasi antara kursi roda dan remot
kontrol. Setelah melakukan analisis, maka
dilakukan lagi pembahasan yang sesuai dengan
hasil dari analisis dan hasil dari langkah-
langkah diatas sebelumnya.

I11. HASIL DAN PEMBAHASAN

Dari hasil perancangan dan penelitian
yang berjudul Rancang Bangun Kursi Roda
Elektrik Berbasis Internet Of Things (loT),
maka dapat diperoleh hasil dalam bentuk fisik
berupa alat, data tabel, dan hasil analisis data.
Adapun hasil perancangan dan penelitian
tersebut sebagai berikut.

3.1.Bentuk Fisik Alat

Rancang bangun kursi roda elektrik
berbasis internet of things (loT) dirancang
menggunakan ukuran standard kursi roda pada
umumnya, yang telah terpasang beberapa
kotak tempat komponen elektronik dan juga
terdapat 2 (dua) buah motor DC sebagai
penggerak kursi roda elektrik.

(a). Rancangan kursi roda tampak belakang

/ A‘. \\ ,/6 P -
(6). Rancangan kursi roda tampak samping

Gambar 4. Rancangan kursi roda tampak
belakang dan tampak sampaing

Keterangan: 1) Terminal penghubung kabel, 2)
Motor DC 1, 3) Kotak Kontroler: NodeMCU V2,
Sensor Tegangan, Driver Relay 12 VDC, 4) Motor
DC 2, 5) Akumulator/AKki, dan 6) Gear box.

3.1.1 Mikrokontroler dan Penggunaannya

Pada penelitian ini, NodeMCU V2
digunakan sebagai board mikrokontroller yang
telah dilengkapi system on chip ESP8266 yang
berfungsi sebagai pengolah dan pengendali,
baik sebagai penerima data (input) atau sebagai
pemberi data (output). Penggunaan input pada
NodeMCU tersebut antara lain sensor tegangan
dan remot kontrol yang diakses menggunakan
smartphone dan melalui cloud sebagai proses
pengiriman data. Sedangkan penggunaan
output pada NodeMCU antara lain adalah
motor DC dan informasi berupa data jumlah
tegangan pada aplikasi smartphone.

Input perintah menggunakan pengiriman
data dari aplikasi pada smartphone, serta
penggunaan komponen voltage sensor (sensor
tegangan) menggunakan pin AO. Sedangkan,
untuk rangkaian output seperti driver relay
menggunakan pin digital D3, D4, D5, dan D6
pada board NodeMCU. Sedangkan
komunikasi antara NodeMCU dengan aplikasi
pada smartphone sebagai remot kontrol
melalui komunikasi WiFi .
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Gambar 5. Skematik rangkaian

Keterangan: 1) Step Down DC to DC, 2) Sensor
tegangan, 3) NodeMCU V2, 4) Relay 5K 12 VDC,
5) Motor DC, dan 6) Driver Relay 12 VDC.

3.1.2 Rangkaian Power Supply

Power supply yang digunakan untuk
memberikan suplay daya pada kursi roda
elektrik ini yaitu berupa akumulator/aki 12
VDC dengan arus 3.5 A dirangkai paralel 2
(dua) buah sehingga dapat menghasilkan arus 7
A, yang kemudian dimasukan ke 2 (dua) buah
modul step down DC-DC LM2596 menjadi
tegangan 5 VDC. Modul step down pertama
digunakan untuk menyalurkan tegangan pada
mikrokontroler NodeMCU ESP8266, dan
untuk modul step down kedua digunakan untuk
menyalurkan tegangan pada relay. Gambar 6
menampilkan rangkaian power suplay yang
digunakan pada kursi roda elektrik.

Input
Tegangan

Gambar 6. Rangkaian power supply

3.1.3 Rangkaian Relay

Pada perancangan kursi roda elektrik
menggunakan 2 (dua) model relay, model
relay pertama yaitu terdiri atas 2 (dua) modul
relay 12 VDC 2 CH (channel) yang dapat
dilihat pada Gambar 7. Modul relay 12 VDC 2
CH ini digunakan sebagai saklar untuk
menghubungkan atau memutuskan tegangan
12 VDC pada model relay kedua. Model relay

kedua menggunakan 4 (empat) relay 5K yang
biasanya digunakan pada klakson mobil, model
relay kedua ini merupakan relay yang bekerja
pada tegangan 12 VDC 40A, dapat dilihat pada
Gambar 8. Relay ini yang digunakan untuk
menghubungkan atau memutuskan tegangan
pada motor DC.

“Tegangan
Pemicu
. Relay 5K

il.'niélay: 2

R e W, NS

o UGk N oty
W

Pin Out Tegangan Motor DC .
' :

Gambar 8. Rangkaian relay 5K 12 VDC 40A

3.1.4 Modul Voltage Sensor

Modul voltage sensor atau modul
sensor tegangan digunakan pada Kkursi roda
elektrik untuk mengetahui nilai tegangan dari
power suplay. Pembacaan nilai pada tegangan
ini dimaksudkan untuk mengetahui tegangan
kerja maksimal dan tegangan kerja minimal
yang dapat digunakan untuk mengoperasikan
kursi roda elektrik ini. Sensor tegangan ini
dapat membaca tegangan hingga 25 VDC, pin
S pada modul ini digunakan sebagai
pembacaan nilai analog yang dihubungkan ke
pin A0 pada NodeMCU. Dibawah ini adalah
gambar modul voltage sensor yang terpasang
pada kursi roda elektrik.

Gambar 9. Rangkaian modul voltage sensor
pada kursi roda elektrik
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Gambar 10. Modul vdltage sensor

3.1.5 Software Aplikasi Remot Kontrol
pada Smartphone

éc—u«u = 001
APLIKASI

REMOT
ONTRO

KIIBI RODA ELEKTH RIK

&

APLIKASI

&’S’h”?n’cﬂ

KURSI RODA ELEKT HIK

(a) Tampilan
Awal KONTROL”

(b) Tampilan “ON

Gambar 11. Tampilan aplikasi remot kontrol
kursi roda elektrik pada smartphone

Software aplikasi yang dibuat
menggunakan Delphi XE8 bertujuan sebagai
interface remot kontrol kursi roda elektrik
antara NodeMCU dengan smartphone. Fungsi
utama dari aplikasi ini adalah sebagai remot
kontrol pergerakan Kkursi roda elektrik, dan
juga sebagai interface tegangan pada Kkursi
roda elektrik.

3.2 Pengujian Alat

Pengujian alat dilakukan dengan tujuan
untuk mengetahui apakah alat yang telah
dibuat berfungsi dengan baik sesuai dengan
sistem yang direncanakan atau belum.

Pada penelitian tersebut, dilakukan
percobaan beberapa kali dalam waktu yang
berbeda-beda. Hal ini dilakukan untuk melihat
tingkat keberhasilan pembacaan data tegangan
dan juga pengontrolan menggunakan remot
pada smartphone. Data tersebut diambil dari
proses Kkinerja kursi roda saat dilakukan
pengontrolan pergerakan kursi roda tersebut.

Pada pengujian alat secara keseluruhan
maka dapat diperoleh hasil dalam bentuk fisik
berupa alat, dan data tabel. Sehingga, dapat
menjadi tolak ukur untuk meganalisis sistem
yang telah dibuat secara keseluruhan.

3.2.1 Pengujian tegangan catu daya motor

DC

Driver motor relay berfungsi untuk
memutuskan dan menghubungkan tegangan
dari catu daya ke motor DC. Pengujian ini
ditujukan untuk mengetahui tegangan yang
digunakan oleh motor DC kiri dan motor DC
kanan. Pengujian dilakukan dengan
menggunakan catu daya akumulator/aki.

Perhitungan persentase nilai selisih
untuk  mengetahui  selisih  penggunaan
konsumsi tegangan antara motor kanan dan
motor Kiri dapat dihitung dengan cara, yaitu :

(Vout Motor Kanan) — (Vout Motor Kiri)

1009
(Vout Motor Kanan) x %

Perhitungan selisih persentase secara
keseluruhan dapat dilihat pada Tabel 1, sebagai
berikut.

Tabel 1. Pengujian tegangan catu daya motor DC

Vout (Volt)
. Vin Motor | Motor | Selisih
No. | Pengujian (Volt) | Kanan Kiri (%)

(Vml1) | (Vm2)

12.67 7.10 6.56 7.60

1. gzl’)‘gs 1250 | 537 | 568 | 577

1241 | 560 | 571 | 035

1226 | 423 | 346 | 182

o, | Dengan  esTT392 | 420 | 7.4
beban

11.56 3.53 3.68 4,24

3.2.2 Pengujian Sensor Tegangan

Sensor  tegangan  berfungsi  untuk
membaca jumlah tegangan pada kursi roda
elektrik. Pengujian sensor tegangan dilakukan
dengan cara membandingkan pembacaan
multimeter (pengukuran secara manual) dan
pembacaan sensor tegangan pada aplikasi
smartphone.
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o =3 data antara NodeMCU dan aplikasi

T T smartphone. Pengujian dilakukan dengan cara

g | B2 L. mengirim perintah sebanyak 5 (lima) kali

L BRI BE untuk masing-masing jarak yang telah

1 { i 5" ditentukan dengan menggunakan dua kondisi

yaitu kondisi tanpa penghalang dan dengan

iy enghalang.
%EHMHMHHH pengnalang

MNodeMCU Amlca V2

i Rty uzs_
- + — s Mimeses ]
®: = = 12 vDe Aecumulator DC-DC |
IERRERE] 4 UAEEERE ooffn  oum o
- GND
Gambar 12. Skema rangkaian sensor tegangan 5.{ 3—4 EEEE| Ri EEEEE]
Perhitungan persentase nilai error untuk - u % § -
mengetahui  tingkat  keakurasian  antara 3 i S|
pembacaan tegangan pada multimeter dan z

pembacaan tegangan pada aplikasi smartphone
dapat dihitung dengan cara, yaitu:

Gambar 13. Skema rangkalan NodeMCU

Pem. Multimeter) — (Pem. Aplikasi Smartphone
( )—( p phone) 1 00%

(Pembacaan Multimeter) Tabel 3 Pengujian NOdeMCU
Perhitungan selisih persentase secara Jarak komunikasi remot
keseluruhan dapat dilihat pada Tabel 2, sebagai - dengan kursi roda elektrik
i No. Pengujian (Meter
berikut. 5
10 |15 20 (25 (30 (35 |40
Tabel 2. pengujian pembacaan sensor tegangan Ty
Pembacaan sensor tegangan Nilai Tanpa NNV V]V -
Pengujian Vin (Volt) al 1. VIN[VIVVV]V] -
guj Error Penghalang -ty Ty Ty
Ke- Multimeter Aplikasi (%) -
Smartphone NNV VNIV VT -
L 12,68 12,60 0,65 NEIRIRIRIEI
; ot = D19 Dengan j j :// :// :// :// 1
3 12.41 12.34 0,56 2. Penghalang A ama - -
4 12.37 12.30 0,56 e
5 12.31 12.24 0,56 VIV IV VIV - -

3.2.3 Pengujian NodeMCU
Pengujian NodeMCU bertujuan untuk
mengetahui jarak komunikasi atau pertukaran
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Tujuan pengujian ini untuk mengetahui
jarak jangkauan maksimum antara NodeMCU
yang sudah terpasang pada kursi roda elektrik
dengan remot kontrol pada smartphone. Dan
juga dapat mengetahui tingkat keberhasilan
kursi roda menerima data yang dikirim oleh
remot kontrol pada smartphone.

Gambar 14. Skema rangkaian sensor tegangan,
relay, dan motor DC

Pada pengiriman data dari aplikasi android
pada Tabel 4 meliputi pengujian pergerakan
kursi roda elektrik bergerak maju, mundur,
putar Kiri, putar kanan dan berhenti, pengujian

Tabel 4. Pengujian pengiriman data pergerakan kursi roda

No | Jarak Maju Mundur Putar Kanan Putar Kiri Berhenti
(Meter) | Berhasil EIIZ\)/ZIt(itIB) Berhasil zll\Dlzﬁtku) Berhasil Egzﬁt;) Berhasil Elli\)/zlt(lhu) Berhasil (\ggﬁtku)
1 10 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1
2 10 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1
3 10 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1
4 10 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1
5 10 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1
6 10 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1
7 10 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1
8 10 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1
9 10 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1
10 10 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1 YA 0.1
3.2.4 Pengujian Aplikasi Android dilakukan sebanyak 10 (sepuluh) Kali,

Pengujian kali ini bertujuan untuk
memastikan pengiriman data dari aplikasi
android ke alat dan berapa lama waktu yang
dibutuhkan untuk alat menerima data dari
aplikasi android pada smartphone ini. Data
yang dimaksud adalah data yang nantinya
memerintahkan  kursi roda elektrik ini
melakukan pergerakan maju, mundur, putar
kiri, putar kanan dan berhenti. Bukan hanya
mengirim data, tapi aplikasi ini juga menerima
data dari sensor tegangan untuk mengetahui
status jumlah tegangan pada kursi roda.

—she e NodeMCU Amica V2
(flodety Amica V= )

Relay Module 2 relays 5V

sedangkan pengujian penerima data dari kursi
roda ke aplikasi android pada Tabel 5 meliputi
data pembacaan sensor tegangan pada aplikasi
android.

Tabel 5. Pengujian penerimaan data aplikasi

android
Jarak | Pembacaan tegangan pada aplikasi
No android
(Meter) _ .
Berhasil Waktu (Detik)
1 10 YA 1
2 10 YA 1
3 10 YA 1
4 10 YA 5
5 10 YA 1
6 | 10 YA >
7| 10 YA 1
8 | 10 YA 1
9| 10 YA 1
0] 10 YA 1

3.2.5 Pengujian Secara Keseluruhan

Pengujian  ini  dilakukan  untuk
mengetahui kemampuan kursi roda elektrik
dalam melakukan mobilitas. Dalam pengujian
ini menggunakan 2 (dua) kondisi yaitu kondisi
kursi roda tanpa beban dan kondisi kursi roda
dengan beban.

26


https://doi.org/10.54757/fs.v11i1.31

Jurnal Ilmiah Foristek

Jurusan Teknik Elektro UNTAD pISSN : 2087 - 8729

|
fo rl Ste k https://foristek.fatek.untad.ac.id
DOI : : https://doi.org/10.54757/fs.v11i1.34

eISSN : 2087 - 8729
Vol 11, No. 1, Maret 2021

Perhitungan kecepatan rata-rata kursi
roda elektrik merupakan hasil pembagian
antara besaran jarak dengan besaran waktu
tempuh. Sebagai contoh perhitungan kecepatan

Penyelesaian:
V=5/338
V= 0.79 m/detik

Tabel 6. Pengujian secara keseluruhan

Perintah Jarak Wakiu Berat Beban Kecepatan
No. | Percobaan tempuh .
Pergerakan (Meter) - (Kg) (m/detik)
(Detik)
Maju 5 3.38 0 1.47
Mundur 5 3.54 0 1.41
L Ke-1 Kiri 1 1.42 0 0,70
Kanan 1 1.35 0 0.74
Maju 5 3.48 10 1.43
Mundur 5 3.79 10 1,31
2. Ke-2 Kiri 1 155 10 0.64
Kanan 1 1.67 10 0.59
Maju 5 4.26 20 1.17
Mundur 5 4.89 20 1.02
3 Ke-3 Kiri 1 1.86 20 0.53
Kanan 1 2.04 20 0,49
Maju 5 6.28 30 0.79
Mundur 5 5.48 30 0.91
4 | Ked Kiri 1 216 30 0,46
Kanan 1 2.42 30 0.41
Maju 5 - 40 -
Mundur 5 - 40 -
5 | Kesd Kiri 1 : 20 :
Kanan 1 - 40 N

rata-rata  kursi  roda  elektrik  tanpa
menggunakan beban dengan kondisi perintah
maju, sebagai berikut:

Pengujian kecepatan rata-rata secara
keseluruhan dapat dilihat pada Tabel 6, sebagai
berikut.

V=s/t
Diketahui: 3.3 Pembahasan
s=5 Rancang bangun kursi roda elektrik
t=3.38 berbasis Internet of Things (loT) merupakan
Ditanyakan: alat mobilitas yang telah dilengkapi dengan
T e m/detik sensor tegangan, relay dan telah ditambahkan
Penyelesaian: aplikasi remot kontrol pada smartphone.
V=5/3.38 Sensor tegangan berfungsi untuk mengetahui

V= 1.47 m/detik

Perhitungan kecepatan rata-rata kursi
roda elektrik dengan menggunakan beban 30
kg dengan kondisi perintah maju, sebagai
berikut:

jumlah tegangan pada kursi roda, relay
berfungsi sebagai penyambung dan pemutus
tegangan, sedangkan aplikasi remot kontrol
pada smartphone digunakan sebagai kontrol
pergerakan kursi roda . Kemudian data hasil
pembacaan sensor tegangan akan dikirim ke

V=s/t aplikasi smartphone melalui board NodeMCU

Diketahui: yang telah dilengkapi dengan modul WiFi.
s=5 Adapun beberapa prinsip kerja dari kursi
t=6.28 roda ini, yaitu :

Ditanyakan:

S m/detik
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1. Sensor tegangan akan membaca Pengujian Pembacaan Sensor Tegangan

tegangan pada kursi roda dan mengirim
data tersebut ke aplikasi smartphone.

2. Aplikasi remot kontrol pada smartphone 12,6
berfungsi untuk mengontrol pergerakan
kursi roda.

12,5
12,4 06
. . . 12,3 04
3.3.1 Analisa  keberhasilan  pengujian '
tegangan catu daya motor DC 122 ,
12,1 '
1 2 3 4 5

Tegangan (Volt)

Nilai Error (%)

o

14 20 12 0
12 18
= ' 16 Percobaan
§ 10 14 _
2 g 12 & s Multimeter mmmm Aplikasi Smartphone
§ 6 l ' ;Oé Nilai Error (%)
S 6 7 .
g 4 I I = Gambar 16. Grafik pembacaan sensor tegangan
2
2
; |
0 0 i i
PP Gambar 16 menunjukan perbandingan
RAE A K A antara pembacaan tegangan secara manual
S S & menggunakan multimeter dan menggunakan
S &S sensor tegangan yang ditampilkan pada
A aplikasi smartphone, mempunyai persentasi
— Vin — Vout m1 tingkat akurasi yang cukup baik yang tidak
Vout m2 selisih (%) terlalu jauh berbeda, pengujian ini dilakukan

masing-masing 5 (lima) kali.
Gambar 15. Grafik tegangan catu daya motor
DC 3.3.3 Analisa  keberhasilan  pengujian
NodeMCU
Gambar 4.12 menunjukkan grafik hasil
pengukuran Vout motor DC dengan selisih

presentasi (%) antara motor kanan dan motor Pengujian NodeMCU Tanpa Penghalang
kiri, dalam percobaan ini dilakukan 3 (tiga) 0,25
kali percobaan tanpa beban dan 3 (tiga) Kkali T 02
dengan beban. 3 g15
Dari data grafik hasil pengujian dapat g
dilihat konsumsi tegangan motor DC kanan st
dan motor DC kiri berfariasi, dan pengukuran % 0,05 I | I | n | || | || | n |
catu daya motor dengan beban membutuhkan < 0
tegangan lebih besar dibandingkan tanpa > 10 15 20 25 30 35 40
beban, sehingga dibutuhkan motor DC yang Jarak komunikasi (Meter)

mempunyai konsumsi daya kecil.

M Percobaan 1 M Percobaan 2 M Percobaan3

Percobaan 4 M Percobaan 5

3.3.2 Analisa  keberhasilan  pengujian
pembacaan sensor tegangan

Gambar 17. Grafik pengujian NodeMCU tanpa
penghalang
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Pengujian NodeMCU Dengan Penghalang

0,25
0,2
0,15
0,1

0
5 10 15 20 25 30 35 40

Jarak komunikasi (Meter)

Respon Time (Detik)

wv

M Percobaan 1 M Percobaan 2 Percobaan3

Percobaan 4 W Percobaan 5

Gambar 18. Grafik pengujian NodeMCU
dengan penghalang

Gambar 17 dan  Gambar 18
menunjukkan perbandingan respond time
terhadap jarak jangkauan antara smartphone
dan kursi roda, pengujian ini dilakukan
masing-masing 5 (lima) Kkali. Pengujian
dilakukan dengan menempatkan kursi roda
elektrik di area terbuka atau tanpa penghalang
mempunyai komunikasi yang lebih luas
dibandingkan pengujian di area tertutup atau
dengan menggunakan penghalang.

3.3.4 Analisa keberhasilan
aplikasi android

pengujian

Pengujian pengiriman data aplikasi android

0,12

0,1

0,08

0,06

0,04

0,02

0
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10

Percobaan

Waktu (Detik)

M Maju ® Mundur B Putar Kanan = Putar Kiri ® Berhenti

Gambar 19. Grafik pengiriman data dari
aplikasi android

Gambar 19 menunjukkan pengiriman
data dari aplikasi android terhadap kursi roda
membutuhkan waktu rata-rata 0,1 detik,

pengujian  masing-masing  dilakukan 10
(sepuluh) Kali.

Pengujian penerimaan data aplikasi
android

n
N

Waktu (Detik)
o =
o U o~ u
~
N
w
.|
v
o I
N
oo
©
|

=
o

Percobaan

B Pembacaan Data Tegangan

Gambar 20. Grafik penerimaan data dari
aplikasi android

Gambar 4.20, menujukan penerimaan
data tegangan membutuhkan waktu 1 sampai 2
detik, pengiriman data ini di pengaruhi oleh
kecepatan pengiriman data secara real time,
pengujian dilakukan 10 (sepuluh) kali.

3.3.5 Analisa keberhasilan
secara keseluruhan

pengujian

Pengujian secara keseluruhan

0KG 10 KG 20 KG 30 KG 40 KG
Ke-1 Ke-2 Ke-3 Ke-4 Ke-5
Percobaan
H Maju ™ Mundur Kiri Kanan

Waktu (Detik)
o B N W b U1 O N

Gambar 21. Grafik pengujian secara
keseluruhan

Dari Gambar 21, menujukan
perbandingan waktu dengan jarak tempuh 5
(lima) meter dengan beban yang berbeda,
pengujian ini dilakukan masing-masing 5
(lima) kali.
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Dalam kondisi kursi roda elektrik tanpa
beban, kursi roda dapat melakukan mobilitas
atau pergerakan dengan kecepatan 1,47
m/detik untuk arah maju, 1,41 m/detik untuk
arah mundur, putar kiri 0,70 m/detik dan putar
kanan 0,74 m/detik. Beban maksimal yang
dapat dibawa oleh kursi roda adalah seberat 30
kg, dengan kecepatan arah maju 0,79 m/detik,
arah mundur 0,91 m/detik, putar kiri 0,46
m/detik dan putar kanan 0,41 m/detik.

3.4 Kendala vyang

penelitian
Dalam melakukan penelitian ini, ada
beberapa kendala yang dihadapi oleh penulis
sehingga menghambat proses pengerjaannya.

Kendala-kendala yang dihadapi oleh penulis

tersebut adalah:

1. Pembacaan nilai tegangan modul voltage
sensor sangat jauh berbeda dengan
tegangan sebenarnya pada akumulator/aki
ketika menggunakan program default
pada NodeMCU, sehingga penulis
melakukan penyesuaian nilai perhitungan
R (resistor) pada program sehinggan hasil
pembacaan nilai tegangan dari voltage
sensor dapat mendekati nilai tegangan
sebenarnya.

2. Motor DC yang digunakan mempunyai
spesifikasi daya 300 watt/motor dengan
tegangan kerja 12 VDC, dan pada
penelitian ini menggunakan 2 (dua) motor
DC, sehingga membutuhkan arus yang
besar untuk menjalankan motor DC
tersebut. Penulis menggunakan kabel
dengan diameter yaitu 6mm, agar tidak
terjadi panas yang berlebihan pada kabel.

3. Software Delphi XE8 untuk membuat
aplikasi interface membutuhkan
spesifikasi laptop yang tinggi agar
pembuatan aplikasi dapat berjalan dengan
baik.

4. Smartphone yang digunakan untuk
mengoperasikan aplikasi ~ juga harus
mempunyai spesifikasi tinggi. Jika tidak,
maka aplikasi sistem yang telah dibuat
tidak akan berjalan dengan baik atau not
responding (pada penelitian ini penulis
menggunakan smartphone realme note 7).

dihadapi  selama

IV. PENUTUP

4.1 Kesimpulan

Berdasarkan hasil pengujian hardware
dan software serta pengambilan data yang telah
dilakukan pada penelitian dengan judul
rancang bangun kursi roda elektrik berbasis

Internet of Things (IoT), maka diperoleh

beberapa kesimpulan diantaranya yaitu :

1. Perancangan kursi roda elektrik berbasis
Internet of Things (10T) ini menggunakan
2 (dua) buah motor DC sebagai penggerak
kursi roda elektrik dan menggunakan 2
(dua) buah akumulator/aki 12 volt sebagai
catu daya yang terhubung paralel.

2. Perancangan kursi roda elektrik berbasis
Internet of Things (1oT) ini menggunakan
sensor tegangan sebagai pembacaan data
tegangan dan menggunakan aplikasi
remot kontrol pada smartphone untuk
mengontrol pergerakan kursi roda.

3. Proses pengiriman datanya melalui
jaringan WiFi sehingga smartphone harus
terkoneksi dengan kursi roda agar dapat
dilakukan pengontrolan.

Kursi roda elektrik berbasis internet of
things (1oT), memiliki unjuk kerja yaitu kursi
roda dapat membawa beban maksimal sebesar
30kg dengan kecepatan 0,79m/detik, ditambah
beban akumulator/aki dan motor DC 6,4kg,
sehingga total keseluruhan beban yang dapat
dibawah sebesar 36,4kg.

4.2 Saran

Dari berbagai uji coba yang telah
dilakukan  karena  keterbatasan  waktu,
kemampuan, dan pengetahuan, masih banyak
kekurangan dalam pengerjaan alat yang dibuat
ini, sehingga penulis menambahkan beberapa
saran agar kedepanya alat tersebut bisa lebih
dikembangkan diantaranya berikut :

1.  Menambahkan indikator untuk
mengetahui kondisi baterai.

2. Menggunakan driver motor yang dapat
sesuai dengan spesifikasi motor DC dan
dapat mengatur kecepatan motor DC.

3. Menggunakan motor DC  dengan
konsumsi daya kecil dan torsi yang lebih
besar.
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