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BAB I Pendahuluan 

1.1 Latar Belakang 

Kesehatan adalah hal yang mutlak untuk dipertahankan[1]. Banyak hal yang 

dapat menyebabkan permasalahan kesehatan, mulai dari individu sampai kelompok 

masyarakat[2]. Secara fisik kondisi manusia akan mengalami penurunan seiring 

dengan bertambahnya umur[3]. Ini dapat mengakibatkan keterbatasan terhadap 

aktivitas[4]. Hal yang dapat menghambat aktivitas lainnya dikarenakan 

keterbatasan fisik dikelompokkan dalam penyandang disabilitas[5] [6]. 

Istilah disabilitas berasal dari bahas inggris different ability yang berarti 

manusia yang memiliki kemampuan berbeda. Menurut UU No 8 Tahun 2016 

penyandang disabilitas adalah setiap orang yang mengalami keterbatasan fisik, 

intelektual, mental atau sensorik dalam jangka waktu lama untuk berinteraksi 

dengan lingkungan dapat mengalami hambatan dan kesulitan dalam berpartisipasi 

secara efektif dengan warga negara lainnya berdasarkan kesamaan hak[7]. Ada tiga 

golongan disabilitas, cacat fisik, cacat mental dan cacat ganda (fisik dan mental)[8]. 

Disabilitas fisik terdiri dari beberapa jenis, tuna daksa merupakan salah 

satunya. 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[8]. Berdasarkan data Badan Pusat 

Statistika tahun 2018 jumlah penduduk Indonesia sekitar 261 juta orang, 

diperkirakan 30 juta orang merupakan penyandang disabilitas dan 4 juta 

diantaranya merupakan penyandang cacat fisik atau tunadaksa[9] [10]. Didalam 

UU Nomor 8 Tahun 2016 tentang Penyandang Disabilitas yang menyatakan 

penyandang disabilitas 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. Sarana dan 

prasarana yang diberikan dapat berupa alat, dan salah satu alat untuk membantu 

penyandang disabilitas khususnya tunadaksa yaitu kursi roda. 
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Dalam perkembangannya terdapat dua jenis kursi roda berdasarkan cara 

geraknya, kursi roda konvensional dan kursi roda elektrik. Untuk kursi roda 

konvensional digerakan dengan cara didorong baik dilakukan sendiri maupun 

dengan bantuan orang lain, sedangkan kursi roda elektrik digerakkan dengan motor 

dc[11][12], yang dapat dioperasikan dengan joystick, mata (EOG)[13], otot 

(EMG)[14], dan gestur tangan dengan sensor leap motion untuk 

kontrolernya[15][16].  

Dalam mengendalikan kursi roda perlu diperhatikan stabilitasnya[17]. 

Terdapat dua kategori stabilitas untuk kursi roda yaitu stabilitas statis dan stabilitas 

dinamis. Stabilitas statis berkaitan dengan stabilitas kursi roda pada saat tidak 

bergerak sedangkan stabilitas dinamis berkaitan dengan stabilitas kursi roda saat 

bergerak[18]. Ini menentukan apakah pengguna dapat bermanuver disekitar 

rintangan[19] karena kemampuan kursi roda dalam bermanuver menentukan 

tingkat stabilitasnya[20]. 

Saat ini kursi roda yang dikendalikan dengan gestur tangan, dapat 

menggunakan beberapa sensor untuk mendeteksi gestur tangan. Sensor itu adalah 

sensor flex, accelerometer dan leap motion[21]. Sistem ini dirancang untuk orang 

yang tidak dapat menggerakkan jari-jarinya, sensor leap motion merupakan sensor 

yang tepat untuk digunakan, karena yang dibaca sensor adalah pergelangan 

tangannya[22]. Sensor leap motion memungkinkan user/pengguna untuk tidak 

melakukan kontak dengan user secara langsung[23]. Sehingga dapat mengurangi 

kemungkinan penularan penyakit dari user lainnya. 

Untuk pengembangan sistem kendali kursi roda dan gestur pergelangan 

tangan. Pada penelitian[24] mencari titik maksimum akurasi tiga pergerakan tangan 

(kepalan tangan, melambai ke dalam, dan melambai keluar) dengan lima algoritma 

machine learning yang mana salah satunya algoritma k-means dengan tingkat 

akurasi maksimum 96,38%. Selanjutnya pada penelitian[22] membuat sebuah 

prototype yang dapat menjadi navigasi untuk penggunaan kursi roda kebutuhan 

khusus yaitu menggunakan pergelangan tangan dan sensor leap motion sebagai 

pembaca gesturnya dengan empat gerakan yaitu maju, mundur, berputar kiri dan 

berputar kanan dengan rata-rata waktu respon 0,46 detik. Pada penelitian [25] 
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perancangan kendali manuver kursi roda menggunakan gestur pergelangan tangan 

dengan sensor leap motion dan metode fuzzy sebagai pengenal gestur. Sistem yang 

dirancang mempunyai persentase keberhasilan rata-rata sebesar 98,63% untuk 

mengenal setiap gesturnya. Namun pada penelitian tersebut, hanya memiliki enam 

arah dasar (maju, mundur, kiri, kanan, maju serong kiri dan maju serong kanan), 

sehingga kemampuan manuver saat berbelok belum optimal. 

Berdasarkan paparan diatas penelitian ini berfokus pada optimalisasi sistem 

kendali kursi roda untuk manuver disekitar rintangan menggunakan sensor leap 

motion dan metode k-means. Penelitian ini diharapkan dapat digunakan untuk 

meningkatkan stabilitas kursi roda dalam bermanuver. 

1.2 Rumusan Masalah  

Dari penelitian sebelumnya kursi roda hanya memiliki enam arah gerakan 

sehingga kemampuan manuver untuk disekitar rintangan arah beloknya masih 

kurang. 

 Rumusan masalah dari penelitian ini adalah : 

1. Bagaimana mengoptimalkan rancangan kursi roda dengan arah gerakan 

yang lebih banyak, karna pada penelitian sebelumnya arah dalam 

manuver kursi roda belum optimal.  

2. Implementasi metode sistem kendali manuver disekitar rintangan 

menggunakan sensor leap motion untuk pengenalan gestur pergelangan 

tangannya. 

 

1.3 Tujuan  

Tujuan dari penelitian ini adalah sebagai berikut: 

1. Menentukan arah pergerakan kursi roda untuk melakukan manuver 

disekitar rintangan.  

2. Mengimplementasikan metode sistem kendali manuver disekitar 

rintangan khususnya untuk arah pergerakan mundur kekanan dan 
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mundur kekiri menggunakan sensor leap motion untuk pengenalan gestur 

pergelangan tangannya. 

3. Menguji tingkat akurasi manuver kursi roda untuk setiap gesturnya. 

4. Meningkatkan kemampuan manuver kursi roda dan membandingkan 

dengan penelitian sebelumnya khususnya untuk melakukan manuver 

disekitar rintangan. 

 

1.4 Kontribusi penelitian  

 Sejalan dengan tujuan dari penelitian ini, maka kontribusi yang diperoleh 

dari penelitian ini adalah pergerakan kursi roda untuk melakukan manuver disekitar 

rintangan khususnya untuk pergerakan mundur kekanan dan mundur kekiri.  

  

1.5 Batasan Masalah 

Batasan masalah pada penelitian ini adalah sebagai berikut: 

1. Perancangan berfokus pada system pengendalian arah kursi roda 

menggunakan sensor leap motion untuk gesturnya dengan delapan arah 

yang berbeda  

2. Metode kendali yang di implementasikan ke kursi roda adalah metode 

sistem kendali manuver disekitar rintangan menggunakan sensor leap 

motion untuk pengenalan gestur pergelangan tangannya. 

3. Manuver disekitar rintangan dilakukan dengan sistem kemudi 

indenpendent real-wheel drive dengan mengaplikasikan berbagai 

perbandingan arah sudut yang dinginkan untuk pendorong roda 

belakang. 

4. Metode sistem kendali manuver disekitar rintangan menggunakan sensor 

leap motion untuk pengenalan gestur pergelangan tangannya diujikan 

kepada orang dengan tangan normal.  
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1.6 Manfaat Penelitian 

Berdasarkan tujuan diatas manfaat dari penelitian ini adalah sebagai berikut: 

1. Kursi roda lebih mampu untuk melakukan manuver disekitar rintangan. 

2. Kemampuan manuver disekitar rintangan kursi roda lebih optimal 

karena telah memiliki arah pergerakan mundur kekanan dan mundur 

kekiri. 

3. Manuver disekitar rintangan kursi roda dapat disesuaikan dengan arah 

gestur yang lebih maksimal yaitu satu gestur diam dan delapan gestur 

arah pergerakan. 

4. Optimalisasi sistem kendali kursi roda untuk melakukan manuver 

disekitar rintangan. 

  

1.7 Sistematika Penulisan 

Dalam penulisan proposal tesis ini disusun berdasarkan sistematika 

penulisan sebagai berikut: 

 

 

BAB I  Pendahuluan 

Membahas tentang latar belakang, tujuan, batasan masalah, 

manfaat penelitian, dan sistematika penulisan. 

BAB II  Tinjauan Pustaka 

Membahas teori-teori yang mendukung dari penelitian  

BAB III Metodologi Penelitian 

Membahas langkah-langkah penelitian berupa teknik 

penelitian, rangkaian pengujian, waktu dan tempat penelitian 

 

 


