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1.1 Latar Belakang
Kursi roda merupakan alat bantu mobilitas bagi orang yang memiliki

keterbatasan pergerakan dalam mela ehari- hari. Keterbatasan
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Rusydi[5] telah merancang sistem antarmuka dengan menggunakan
electrooculography (EOG) dan electromyography (EMG) yang memanfaatkan
gerakan perpindahan mata untuk mengendalikan robot manipulator, dimana
fungsi EOG untuk menggerakan sudut sendi dan EMG berfungsi untuk
melakukan genggaman. Selain itu, Rusydi[6] juga telah merancang mengenai



sistem antarmuka untuk membangun komunikasi antara mesin dengan manusia
dengan menggunakan sinyal EOG. Penelitian dilakukan untuk membangun
metode pelacakan gerakan manipulator pada robot dengan memanfaatkan gerakan
mata berpindah. Sistem berkerja dengan menggunakan 3 operator untuk melihat
24 poin sasaran yang berjarak 40 cm di dapan mata. Dimana sinyal yang

dihasilkan dikonversikan ke unit_pix
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telah ada pada database. Apaﬁil pe i ah'suara“yang telah diucapkan pengguna
cocok dengan perintah yang ada, smartphone android akan mengirimkan perintah
tertentu kepada mikrokontroler melalui komunikasi nirkabel untuk menggerakkan
kursi roda sesuai dengan perintah yang telah diucapkan oleh pengguna.

Dari beberapa penelitian di atas, dibahas tentang electrooculography dan
perancangan kursi roda elektrik, pada penelitian kursi roda elektrik



menitikberatkan pada perancangan kursi roda yang ditujukan untuk penyandang
disabilitas dengan sistem kendali joystick dan suara. Apabila penyandang
disabilitas juga kehilangan tangan bahkan lumpuh total dan hanya indera
penglihatan saja yang berfungsi, maka sistem kendali joystick dan suara tidak
dapat digunakan. Sedangkan electrooculography (EOG) menitikberatkan pada
penggunaan electrooculogra hy (E untuk mengendalikan robot manipulator.
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menggunakan metode fuizy logic ao‘f heny J d abilitas.



1.3 Batasan Masalah
Untuk menghindari luasnya permasalahan yang dibahas, maka penulis
membuat batasan masalah sebagai berikut :
1. Pada saat kursi roda bergerak maju dan mundur kecepatan konstan,
sedangkan pada saat berbelok ke kiri dan berbelok ke kanan digunakan
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yang dicapali, d;n sistematika pe an. Bab ini memberi gambaran
singkat mengenai pengendalian kursi roda elektrik menggunakan
electrooculography dengan metode fuzzy logic.

Bab Il Landasan teori, bab ini membahas tentang teori-teori pendukung berupa

komponen yang digunakan dalam pembuatan alat, prinsip kerja dan



konsep-konsep yang digunakan dalam penyelesaian masalah dalam tugas
akhir ini.

Bab 111 Metodologi penelitian, bab ini membahas tentang metodologi penelitian
yang digunakan, tahap-tahap penelitian, blok diagram system dan

peralatan yang dibutuhkan berupa hardware maupun software.




