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Abstrak
Disabilitas merupakan fenomena kompleks yang mencerminkan interaksi

fisik seseorang dengan masyarakat dan lingkungan disekitarnya, penyandang
disabilitas tidak dapat melakukan kegiatan atau aktifitas sehari-hari secara
normal. Tuna daksa adalah kondisi tubuh yang memiliki gangguan gerak
disebabkan oleh kelainan atau kecacatan sistem otot, tulang dan persendian yang
bersifat bawaan, sakit atau akibat kecelakaan, tuna daksa memiliki hak dan
kesempatan yang sama dalam berbagai aspek kehidupan dan penghidupan,
terutama dalam melakukan aktifitas sehari-hari termasuk mendapatkan sarana
dan prasarana sesuai kebutuhan. Kursi roda elekirik adalah salah satu alat bantu
tuna daksa dalam berinteraksi dengan lingkungannya, kursi roda elektrik
membutuhkan sistem pengendali agar dapat beroperasi, salah satunya yang
digunakan penelitian ini adalah sensor leap motion sebagai pengenal gestur
pergelangan tangan dan metode k-means untuk pembacaan atribut gesturya.
Selain sistem pengendali kursi roda perlu diperhatikan stabilitas dan kemampuan
bermanuver yang harus dioptimalkan dan diuji dengan pengujian pada lintasan
dengan lima buah rintangan, kursi roda pada penelitian ini mampu bermanuver
dengan rata-rata tingkat akurasi pengendalian kursi roda saat pengujian sistem
adalah 'sebesar 96,05%:. dengan waktu ‘tempuh! rata-rata 38,174 detik "dan
pengenalan gestur ‘menggunakan metode k-means dengan- akurasi 99,43%
sehingga tingkat stabilitas dan kelancaran kursi roda lebih baik.
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- Abstract
Disability is a complex phenomenon that reflects a person's physical

interaction with the community and the surrounding environment, persons with
disabilities cannot carry out normal daily activities or activities. Physical
disability is a condition of the body that has movement disorders caused by
abnormalities or defects in the muscle, bone and joint system that are congenital,
sick or due to accidents, physically disabled people have the same rights and
opportunities in various aspects of life and livelihood, especially in carrying out
daily activities. days including getting facilities and infrastructure as needed. The
electric wheelchair is one of the tools for the physically disabled in interacting
with the environment, theelectric wheelchair requires a control system to
operate, one of which is used in this study is the leap motion sensor as wrist
gesture recognition and the k-means method for gesture attribute reading. In
addition to the wheelchair control system, it is necessary to pay attention to
stability and maneuverability which must be optimized and tested by testing on
a track with five obstacles, the wheelchair in this study was able to maneuver
with an average level of accuracy of wheelchair control when testing the system
was 96.05%. . with an average travel time of 38,174 seconds and gesture
recognition using the k-means method with an accuracy of 99.43% so that the
level of stability and smaothness of'the wheelchair.is better.
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