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INTISARI 

 

 

Stroke merupakan kondisi yang terjadi ketika pasokan darah ke suatu 
bagian otak tiba-tiba terganggu sehingga  dapat menyebabkan serangkaian reaksi 
biokimia, yang dapat merusakkan atau mematikan sel-sel saraf di otak. Kematian 
jaringan otak dapat menyebabkan hilangnya fungsi yang dikendalikan oleh 
jaringan itu. Saat pasien menderita penyakit stroke, maka mereka akan kehilangan 
kemampuan dalam mengendalikan jaringan tubuh termasuk bagian anggota gerak. 
Program rehabilitasi yang dilakukan fisioterapis dapat melatih kerja motorik dari 
pasien sehingga dapat mensinkronkan antara sel-sel saraf di otak dengan anggota 
gerak. Latihan yang rutin dan berulang diperlukan bagi pasien untuk dapat 
mengaktifkan kemampuan motorik. Keberadaan robot rehabilitasi dapat 
menggantikan peran dari fisioterapis dalam melatih alat gerak pasien yang 
sifatnya berulang dengan gerakan yang sama. 

Di dalam penelitian ini, dilakukan perancangan dan manufaktur robot 
rehabilitasi anggota gerak bawah untuk pasien pasca stroke. Penelitian ini 
bertujuan membuat robot yang dapat dipakai untuk rehabilitasi anggota gerak 
bawah bagian lutut dan engkel. Robot rehabilitasi ini menggunakan bahan dasar 
alumunium dengan menggunakan pengecoran dan permesinan sebagai proses 
manufaktur. Peneliti menggunakan motor power window dan motor wiper yang 
dikontrol menggunakan mikrokontroler Arduino UNO untuk menggerakkan 
robot. 

Dari penelitian ini didapatkan hasil bahwa robot telah berhasil diselesaikan 
menggunakan bahan dasar alumuium cor dengan teknik pengecoran pasir. 
Penggunaan motor wiper ditempatkan di bagian lutut karena dapat mengangkat 
beban torsional sebesar 115,5 kg.cm sedangkan motor power window digunakan 
di bagian engkel karena beban yang diterima cenderung lebih ringan yaitu sebesar 
7,1 kg.cm. Setelah semua bagian selesai dirakit, error yang terjadi dari input 
program dengan gerakan aktual dari robot kurang dari 5o. Robot rehabilitasi ini 
dapat melakukan gerakan fleksi dan ekstensi untuk masing-masing bagian lutut 
dan engkel manusia. 

 
Kata Kunci : Stroke, Robot Rehabilitasi, Anggota Gerak Bawah, Arduino, 

Pengecoran 
   

DESAIN DAN MANUFAKTUR ROBOT REHABILITASI   ANGGOTA GERAK BAWAH UNTUK PASIEN
PASCA STROKE
M. Fahmi Bashar, Prof. Dr. Eng. Ir. Herianto, S.T., M.Eng. IPU., ASEAN. Eng
Universitas Gadjah Mada, 2013 | Diunduh dari http://etd.repository.ugm.ac.id/

http://id.wikipedia.org/wiki/Darah
http://id.wikipedia.org/wiki/Otak
http://id.wikipedia.org/wiki/Biokimia
http://id.wikipedia.org/wiki/Neuron

	HALAMAN PENGESAHAN
	HALAMAN PERNYATAAN
	NASKAH SOAL TUGAS AKHIR
	HALAMAN PERSEMBAHAN
	INTISARI
	KATA PENGANTAR
	DAFTAR ISI
	DAFTAR GAMBAR
	DAFTAR TABEL
	DAFTAR LAMPIRAN
	DAFTAR NOTASI DAN SINGKATAN
	BAB I
	1.1 Latar Belakang
	1.2 Perumusan Masalah
	1.3 Batasan Masalah
	1.4 Tujuan Penelitian
	1.5 Manfaat Penelitian

	BAB II
	BAB III
	3.1 Stroke
	3.1.1 Proses terjadinya stroke
	3.1.2 Berbagai jenis penyakit stroke
	3.1.3 Tahapan rehabilitasi stroke
	3.1.4 Mobilisasi rehabilitasi

	3.2 Biomekanika Anggota Gerak Bawah (Lower Limb)
	3.2.1 Sendi pada pinggang (Hip Joint)
	3.2.2 Sendi pada lutut (Knee Joint)
	3.2.3 Sendi pada engkel (Ankle Joint)

	3.3 Robot Rehabilitasi
	3.3.1 Pengertian robot
	3.3.2 Motor DC (Direct Current)
	3.3.3 Sensor potensiometer
	3.3.4 Arduino mikrokontroler
	3.3.5 Pulse Width Modulator (PWM)
	3.3.6 Robot untuk rehabilitasi anggota gerak bawah


	BAB IV
	4.1 Objek Penelitian
	4.2 Lokasi Penelitian
	4.3 Proses Pembuatan
	4.3.1 Perancangan robot
	4.3.2 Manufaktur

	4.4 Alat dan Bahan Penelitian
	4.4.1 Alat
	4.4.2 Bahan

	4.5 Cara Pengambilan Data
	4.5.1 Pengambilan data berat komponen
	4.5.2 Pengujian motor
	4.5.3 Kalibrasi sensor/ tranduser
	4.5.4 Perakitan (Assembly)
	4.5.5 Pengujian keakurasian sensor setelah proses assembly
	4.5.6 Pembuatan program rehabilitasi

	4.6 Diagram Alir/ Flowchart Penelitian

	BAB V
	5.1 Perancangan Desain Robot
	5.1.1 Perancangan paha
	5.1.2 Perancangan betis
	5.1.3 Perancangan alas kaki

	5.2 Pemilihan Aktuator
	5.2.1 Analisa mekanis desain
	5.2.2 Analisa kekuatan motor

	5.3 Proses Manufaktur
	5.3.1 Pengecoran
	5.3.2 Permesinan (Machining)

	5.4 Pemasangan Elektronis
	5.4.1 Kalibrasi potensiometer
	5.4.2 Pemasangan komponen elektrosis
	5.4.3 Pengambilan data sensor

	5.5 Pemrograman Gerak Rehabilitasi

	BAB VI
	6.1 Kesimpulan
	6.2 Saran

	DAFTAR PUSTAKA
	LAMPIRAN

