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BAB Il
ANALISIS DAN PERANCANGAN

3.1. Metode Penelitian

Peneliti membuat rangakaian rencana dalam proses penelitian yang dilakukan.
Rangkaian tersebut dimulai dari pengumpulan riset mengenai projek yang terkait, lalu
dilanjutkan dengan perancangan bentuk dari projek yang akan dibuat, diikuti dengan

pengujian sistem dari perangkat, dan diakhiri dengan penulisan laporan yang disertai

P’

dengan revisi.
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Gambar 3.1. Diagram Alir Langkah Penelitian

Penulis juga memulai penelitian dengan mencari referensi yang dapat
mendukung perancangan perangkat yang akan dibuat oleh penulis. Referensi akan
berupa karya ilmiah, paper, jurnal dan beberapa website yang membahas tunanetra dan
sistem embedded.



3.2. Perancangan Sistem Perangkat

Penulis akan merancang sebuah program yang menggunakan bahasa C.
Program juga akan dapat membaca beberapa sensor yang akan menjadi petunjuk ketika
menggunakan perangkat tersebut. Penulis mempersiapkan beberapa alat berupa sensor
dan respon yang dapat digunakan untuk perangkat.

Pada fase awal, perangkat akan dihubungkan dengan sumber power. Penulis
mempertimbangkan bahwa sumber power untuk perangkat haruslah dapat diisi ulang,
dan tidak boleh menjadi bagian yang akan memberatkan perangkat. Kemudian penulis

mempersiapkan switch sebagai pengatur untuk menyalakan dan mematikan perangkat.

Setiap hambatan dan objek yang akan menjadi penghambat pengguna akan
diberitahukan dengan output berupa getaran pada tongkat. Tongkat juga dapat
mengeluarkan audio sebagai notifikasi tambahan akan adanya objek-objek di sekitar.
Penulis juga mempertimbangkan alat ukur untuk mengetahui objek yang akan menjadi

hambatan adalah jarak.

Dalam penelitian ini, penulis memilih 2 hal untuk diujikan. Yang pertama
adalah pengujian jarak keakuratan sensor kepada pengguna. Sedangkan yang kedua
adalah pengujian terhadap beberapa jenis objek yang dapat dan tidak dapat ditangkap
oleh sensor.

Pada pengujian pertama akan diuji keakuratan jarak sensor bawah terhadap
objek yang akan menjadi hambatan. Objek akan ditaruh pada jarak 50 cm dan
perangkat akan diarahkan ke objek. Apabila sensor memberikan reaksi maka dapat

dilihat keakuratan sensor tersebut sudah sesuai.



jarak antar objek 50cm
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Gambar 3.2 Perangkat dengan Objek 50cm

Pada bagian sensor atas akan juga dilakukan hal yang sama seperti yang
dilakukan pada sensor bawah. Objek akan ditaruh pada jarak 80cm dan akan diarahkan
ke arah objek tersebut. Apabila sensor bergetar dan mengeluarkan bunyi, dapat
diartikan bahwa perangkat dapat menangkap objek yang menjadi penghalang

pengguna.

jarak antar objek 80 cm

Gambar 3.3 Perangkat dengan Objek 80cm



Pengujian metode kedua akan dilakukan pada beberapa objek hambatan.
Objek-objek tersebut berupa objek yang akan sering dihadapi oleh pengguna
perangkat, seperti manusia, pembatas jalan, tangga batu, dan jalanan yang berlubang.
Pengujian metode kedua bertujuan untuk melihat jenis-jenis objek yang dapat dideteksi
oleh perangkat .

3.3. Diagram Alir

Diagram alir untuk alur kerja perangkat adalah sebagai berikut:

perangkat menyala
Sensor menyala

idak
objek => 50 o
ya

dinamo bergetar

tidak
Objek => 30
ya

Buzzer berbunyi

Gambar 3.4. Diagram Alir Sistem Kerja Perangkat

dinamo tidak bergetar

Buzzer tidak berbunyi




Pada perangkat akan diberitahukan kondisi di sekeliling objek yang diberikan. Sensor
ultrasonik yang mengukur jarak ke depan akan memberikan respon dengan getaran dan
audio pada tongkat. Hal tersebut akan menjadi tanda atau ukuran pada jarak perangkat

dengan objek yang akan menjadi hambatan.

Sensor bagian bawah perangkat akan memberitahukan jarak antara sensor
dengan objek dan permukaan lantai. Proses kerja instruksi sama dengan proses kerja
instruksi sensor atas. Selain dapat mendeteksi jarak sensor terhadap lantai, sensor
bawah juga dikhususkan untuk mendeteksi objek hambatan dengan tinggi yang rendah

atau lebih dekat dengan posisi lantai.

Sub diagram dalam proses pembuatan instruksi pada perangkat adalah sebagai berikut:

.
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Buzzer berbunyi dan

motor bergetar ketika

objek sensar atas <=
S0cm

h 4

BTN

Gambar 3.5 Instruksi Kerja Perangkat



Untuk proses pembuatan instruksi dari perangkat, semua pin sudah dipasang
masing-masing sesuai fungsi. Pin-pin tersebut adalah Triggerpin, EchoPin, Buzzer dan
Motorpin. Ketika mencapai jarak tertentu, sistem pada perangkat akan memberikan
respon HIGH and LOW tergantung pada jarak yang sudah ditentukan. Ketika objek
sudah mencapai jarak yang ditentukan, perangkat akan memberikan respon dalam

bentuk getaran dan bunyi yang berasal dari servo motor dan buzzer.

3.4. Perancangan
Perancangan perangkat akan dilakukan berdasarkan rancangan Yyang
sebelumnya penulis telah buat untuk diimplementasikan. Penulis juga telah

menyiapkan gambaran perancangan sebagai berikut.

Gambar 3.6 Perancangan Perangkat Tongkat Tunanetra

Perangkat akan memastikan terlebih dahulu apakah sensor sudah menyala atau
belum. Jika perangkat sudah menyala, perangkat akan segera dapat digunakan. Tiap
sensor akan memiliki proses kerja tersendiri. Bagian sensor bawah akan memberikan
output berupa getaran yang dapat dirasakan oleh pengguna. Ketika objek memasuki

jarak sensor, maka perangkat akan memberikan respon tersebut.



Jika perangkat mengidentifikasi sebuah objek atau hambatan yang berada
dalam jarak kurang dari 50 cm dari perangkat, maka perangkat akan memberikan
output berupa getaran dan suara. Sehingga perangkat dapat memberitahukan pengguna
sebelum mendekati atau menyentuh hambatan tersebut. Hal tersebut memudahkan

pengguna untuk mengetahui objek yang ada di depan pengguna.

Sub diagram proses pembuatan instruksi sensor bawah dan sensor atas adalah

sebagai berikut:

Switch Perangkat
menyala

l

Distance=
duration®0.034/2

safetyDistance <= 50 Motor = High

Motor = Low

Qutput Motor

Gambar 3.7 Instruksi Perangkat Sensor Bawah



Switch Perangkat
menyala

l

Distance=
duration”0.034/2

Motor = High
Buzzer =High

safetyDistance <= 80

Mator = Low

Output Moter &
Buzzer

Gambar 3.8 Instruksi Perangkat Sensor Atas

Untuk proses instruksi pada sensor bawah, penulis membuat beberapa
pengaturan. Pengaturan yang dilakukan terutama terkait jarak yang dibutuhkan oleh
sensor untuk mengetahui posisi objek yang menjadi hambatan. Penulis menentukan
jarak yang dibutuhkan bagi sensor untuk memberikan getaran sebagai output adalah 50

cm hingga 0 cm dari sensor.

Pada penelitian ini Penulis juga merancang software dan skematik
menggunakan Arduino IDE sebagai media pemrograman dan menggunakan fritzing

sebagai perancangan rangkaian secara keseluruhan.



@ sketch_janD1a | Arduino 1.8.14 Hourly Build 2021701729 11:33
File Edit Sketch Tools Help

sketch_jan(ia

run repeate T'“I.l".

Arduino Uno on COM3

Gambar 3.9 Media Kerja Perancangan Software

[l Untitled Sketch 212z - Fritzing - [Breadboard View]
File Edit Part View \indow Routing Help

£ welcome  prescvors | &2 Pes <> Code
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Gambar 3.10 Media Perangangan Desain Hardware



3.5. Perancangan Perangkat Keras
Adapun perancangan hardware yang dibuat satu persatu setiap komponen dan

rancangan keseluruhan dari perangkat sebagai berikut:

3.5.1. Perancangan sensor Ultrasonik HC-SR04

Rancangan Sensor Ultrasonik HC-SR04 dipergunakan karena
merupakan salah satu bagian penting yang digunakan oleh penyandang
tunanetra. Sensor ultrasonik berguna untuk memberitahukan jarak terhadap
objek dan dengan sensor. Sensor ultrasonik bekerja dengang menerima
pantulan gelombang dari gelomang ultrasonik yang dikirimkan oleh sensor.
Apabila gelombang menerima atau menemukan objek penghalag maka
gelombang akan dipantulkan kembali ke sensor dengan jarak 2 kali dari

pemancar dengan objek hambatan.

b mmm g T = o~ oa o —
g3 At T 3 i
] =
c3P2 _—
SSFE L.
5, /
T W N il N .
remm Arduino

1

Gambar 3.11 perancangan sensor terhadap Arduino Uno

Terdapat beberapa pin-pin yang digunakan pada arduino dan sensor
ultrasonik HC-SR04 sebagai berikut:
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Arduino UNO Sensor Ultrasonik HC-SR04
VCC VCC
Gnd Gnd
D3 &D4 Trig
D10 & D11 Echo

Tabel. 3.1 pin Arduino dan sensor ultrasonik

Sensor ultrasonik HC-RS04 memiliki jangkauan gelombang dengan
jarak efektif 3 cm hingga 3 meter memiliki cara kerja dengan mengirim kan
output melalui trigger dan menerima kembali pantulan gelombang dari echo,
gelombang ultrasonik juga memiliki field of view efektif sebesar 30° dari
sumbu gelombang ultrasonik.[23]. Dengan mengetahui jarak efektif dan sudut
tersebut dapat dilihat kebutuhan sensor ultrasonik dibutuhkan sejumlah 2
dikarenakan untuk dapat mendeteksi objek-objek disekitar agar lebih akurat

dalam mengidentifikasi hambatan yang akan ada di lingkungan

Practical test of performance,
Best in 30 degree angle

Gambar 3.12 field of view
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Gelombang ultrasonik HC-RS04 memiliki formula untuk pengukuran

jarak sebagai berikut:

HC-5R04 Object

Trigger Transmitter 7
—

4t

/
7y
'(.f’

)

Y

Echo )

i— ((( V5 t f”;
. Receiver ;“

Li bl
Ll Ll }

S

S=w; t=T/2=8=vI/2.
Gambar 3.13 formula dan cara kerja sensor ultrasonik

Pada rumus tersebut menjelaskan bahwa v adalah kecepatan suara (340 detik) dan T
merupakan waktu yang dibutuhkan oleh gelombang ketika dikirimkan dan kembali ke

Sensor.

3.5.2. Perancangan Modul Buzzer

Rancangan Modul Buzzer disini berfungsi sebagai output audio untuk
mengetahui jarak aman pengguna tunanetra dengan objek, serta buzzer juga di
integrasi dengan motor. Berikut adalah rangkaian perancangan Arduino Uno

dengan modul buzzer:

12
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Gambar 3.14 perancangan output buzzer terhadap Arduino Uno

Terdapat juga beberapa pin-pin yang digunakan pada arduino dan

modul buzzer sebagai berikut:

Arduino UNO Buzzer Module
VCC VCC
Gnd Gnd
D5 1/10

Tabel. 3.2 pin Arduino dan buzzer module
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3.5.3. Perancangan Motor
Rancangan Motor disini berfungsi sebagai output getaran untuk
mengetahui jarak aman pengguna tunanetra dengan objek, serta motor juga di

integrasi dengan buzzer. Berikut adalah rangkaian perancangan Arduino Uno

~

dengan motor:

Gambar 3.15 perancangan output motor terhadap Arduino Uno

Terdapat juga beberapa pin-pin yang digunakan pada arduino dan
modul buzzer sebagai berikut:

Arduino UNO Motor

Gnd -

D7 & D6 -

Tabel. 3.3 pin Arduino dan motor

3.5. Uji Coba Sistem

Uji coba sistem akan dilakukan dengan 2 cara yaitu pada penyandang disabilitas
tunanetra dan non tunanetra. Aspek-aspek yang akan diujikan adalah antara lain:

o Keakuratan jarak perangkat dengan objek yang menjadi penghalang

14



Ketepatan dalam menentukan objek yang menjadi hambatan bagi
perangkat

Dapat mengetahui adanya lubang atau cekungan pada lantai
Kenyamanan perangkat terhadap pengguna ketika sedang
menggunakan perangkat tersebut

Tingkat kenyamanan respon dari perangkat terhadap pengguna

Perangkat akan di uji coba di sebuah jalanan, dan akan menghadapi beberapa

macam benda yang pada umumnya akan menjadi hambatan pada pengguna perangkat

tersebut.

Setelah perangkat selesai dirancang dan diuji coba, penelitian akan di

dokumentasi sebagai gammbaran dari perancangan perangkat dan keseluruhan sistem,

serta teknik dalam proses penelitian, dan hasil pengujian sistem beserta dengan

kesimpulan dari hasil uji coba.

3.6. Bahan dan Peralatan

Penelitian dilakukan menggunakan perangkat keras sebagai berikut:

e Tongkat Tunanetra

Arduino Uno

e Sensor Ultrasonik RSC-04
e Buzzer

e Motor dinamo

o Kabel

e Roller roda

Dalam segi perangkat lunak, dilakukan menggunakan:

e Windows 10
e Arduino IDE

15



4.1. Spesifikasi Sistem

Sistem yang digunakan untuk implementasi dan pengujian menggunakan
Arduino IDE dan memiliki spesifikasi sebagai berikut

1. Sebuah perangkat yang dapat memuat sistem yang telah dirancang dan
dapat menjalankan beberapa fungsi dari sebuah sensor dan respon yang
diberikan kepada pengguna

2. Perangkat akan membutuhkan power supply berupa baterai atau
menggunakan powerbank

3. Perangkat mempertimbangkan penggunaan sensor dan respon yang

dibutuhkan saja.

Dengan spesifikasi tersebut penulis menhasilkan sebuah perangkat sebagai

berikut dan memiliki gambaran seperti ini:

Gambar 4.1Hasil akhir perangkat
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4.2. Implementasi Sistem

Implementasi sistem akan dilakukan menjadi 1 bagian dari perangkat, terutama

sudah di imlementasi pada perangkat

4.2.1.

4.2.2.

Implementasi Sistem terhadap perangkat

Penulis menggunakan bahasa C++ sebagai bahasa pemrograman dan
penulis mengimplementasi kan beberapa fungsi yang dimiliki oleh
buzzer, Sensor Ultrasonik (TriggerPin, EchoPin) dan motor pin.

Penulis mempersiapkan beberapa variabel yang di perlukan untuk
merancang perangkat duration, distance dan safetyDistance sebagai
variabel jarak dan waktu yang diperlukan oleh gelombang untuk

kembali ke sensor

Implementasi Perangkat terhadap pengguna

Perangkat dirancang menggunakan bahasa C++ serta menggunakan

Arduino IDE sebagai media pemrograman dan memiliki beberapa step

tersendiri sebagai berikut:

1.

Fase Perangkat menyala

Ketika pengguna menyalakan perangkat, perangkat akan menyala dan
akan berbunyi untuk menandakan bahwa perangkat sudah menyala,
apabila perangkat tidak mengeluarkan bunyi maka sumber daya dari
perangkat sudah habis. Pengguna dapat mematikan perangkat dari
tombol switch yang terdapat pada power agar dapat mematikan fungsi

perangkat apa bila sudah tidak dibutuhkan.

17
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Gambar 4.2 rancangan untuk menyalakan perangkat dan fase menyalakan perangkat

2. Fase mengidentifikasi objek hambatan
Pengguna akan mencoba untuk mengarahkan ke daerah yang
memiliki hambatan atau objek yang akan menjadi penghalang, perangkat
akan memiliki 2 sensor yang akan mendeteksi hambatan, sensor pertama

adalah sensor atas dan satu lagi adalah sensor bawah

Jjarak antar objek 80 cm

Jjarak antar objek 50cm

L

Gambar 4.3. gambaran perangkat terhadap objek dengan jarak 50 cm dan 80 cm
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Pada bagian sensor bawah akan memberi informasi getaran apa
bila objek yang diuji memiliki hambatan seperti lubang pada tanah atau

objek yang berjarak 50cm dari sensor

jarak antar objek 50cm
. | |
W/

Gambar 4.4. gambaran perangkat terhadap objek dengan jarak 50 cm

Ketika sensor sudah mendeteksi objek pada jarak 50 cm dan
kurang dari 50 cm, sensor akan memberikan pesan berupa informasi
bahwa ada objek pada jarak tersebut. Kemudian akan diolah berdasarkan
perhitungan jarak antar objek dengan durasi, setelah hal tersebut
dilakukan maka akan diberikan output berupa sensor getaran dengan
menggunakan dinamo. Pada bagian sensor atas akan memberi informasi
berupa getaran dan audio, pada sensor yang atas memiliki properti yang
sama dengan sensor yang bawah. Perbedaan hanya pada jarak yang
diubah menjadi 80 cm hingga 0 cm dan memiliki output berupa audio

dan getaran.
Respon Sensor Buzzer dan Motor

Perangakat memberikan output berupa getaran dan audio berupa suara

yang dihasilkan oleh buzzer. Pengguna akan merasakan getaran sesuai
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jarak antar objek dengan sensor dan akan di atur pada jarak berapa akan
berputar seberapa kencangya dan pada jarak yang semakin dekat juga
akan semakin kencang getaran yang dihasilkan oleh motor, untuk audio
yang diberikan buzzer akan menandakan apabila perangkat yang
digunakan pengguna sudah sangat dekat dengan objek yang akan

menjadi hambatan.

Gambar 4.5. gambaran perangkat output module buzzer dan motor getar

4.2.3. Implementasi Ergonomik terhadap perangkat

Seperti yang disebutkan pada bab 2.6, pada proses desain penulis juga
mempertimbangkan bentuk dari desain awal tongkat. Penulis melihat untuk sebisa
mungkin tidak merubah struktur dimana benda tersebut adalah tongkat, pada proses
produksi penulis mempertimbangkan bagaimana cara mencapai kualitas dan
fungsionalitas yang baik, walaupun ada penambahan dan perubahan harus jadi sebuah

desain yang baik, hal tersebut juga di lihat dari harga-harga barang tersebut.

Nama Barang harga
Tongkat tunanetra 65.000
Arduino Uno 50.000
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2 Ultrasonik HC-RS04

25.000

Module Buzzer 10.000
2 Motor dinamo 5.000
kabel 30.000
Roda Roller 40.000
Total Harga 225.000

Berdasarkan dari harga masing-masing komponen yang membentuk perangkat

penulis melihat bahwa harga yang dibutuhkan untuk membeuat sebuah perangkat

berkisar dengan harga 225.000. sehingga perangkat dapat dibeli oleh masyarakat

dengan harga terjangkau, harga tersebut merupakan harga dari material dasar dalam

perancangan perangkat, belum mepertimbangkan nilai desain

Berdasarkan dari hasil riset identifikasi perancangan tongkat tunanetra

memiliki standard ukuran dengan panjang 105 cm dengan diametre 1.4 cm

dengan bahan stainless steel dan memiliki berat 500gram, hal tersebut menjadi

panduan untuk mengembangkan tongkat tersebut menjadi alat bantu tunanetra

yang menggunakan sensor ultrasonik,

il

Gambar 4.6. pengguna tongkat tunanetra
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Mempertimbangkan nilai desain untuk perangkat tunanetra bahwa mereka

membutuhkan pergerakan dan beban yang tidak berat ketika menggerakan

tongkat mereka ketika mengidentifikasi objek yang ada didepan mereka.

Sehingga ketika perancangan mempertimbangkan berat dari komponen-

komponen tersebut ketika membuatnya.

Nama Barang Berat

Tongkat tunanetra 500gr

Arduino Uno 167gr

2 Ultrasonik HC-RS04 24gr
Module Buzzer 6gr

2 Motor dinamo 40gr

kabel 100gr

Roda Roller 140qgr

Total Berat 977gr

Tabel. 4.1 Berat keseluruhan komponen perangkat

Berdasarkan perhitungan berat tersebut, menjadi pertimbangan bagainmana

caranya membuat perangkat dengan desain yang nyaman digunakan dan

mendapatkan rancangan desain dimana peletakan sensor, motor, buzzer dan

Arduino Uno pada perangkat yang tidak melebihi berat sekitar 1kg,

menggunakan roller dibawah tongkat bertujuan agar tongkat dapat ditaruh pada

permukaan tanah, sehingga beban yang dapat berkurang dan membuat

pengguna tongkat juga menjadi lebih luas untuk menggerakan tongkat tersebut.
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4.3. Persiapan Pengujian Perangkat

Perangkat akan bisa sepenuhnya melakukan identifikasi objek yang akan

berada di lapangan, perangkat akan memberikan respon kepada pengguna sesuai

dengan keadaan yang dihadapi oleh pengguna

Akan diujicobakan kepada beberapa orang 1 orang tunanetra dan 1 orang non

tunanetra dengan melihat pertimbangan respon dalam menggunakan perangkat

tersebut. Akan ada beberapa penilaian dari cara mengoperasikan perangkat dan

keakuratan dalam penggunaan perangkat.

Langkah-langkah yang dijalankan untuk memulai penelitian ini adalah sebagai

berikut:

1.

2.

Penjelasan cara menggunakan perangkat
Partisipan mencoba untuk menyalakan perangkat

Partisipan mencoba untuk menggunakan perangkat dan mengidentifikasi

objek yang ada didepan mereka.

akan diuji ke efektifan pada perangkat dan akan dilakukan pengujian
lebih dari satu kali, pada yang pertama akan mendapatkan arahan atau
instruksi dalam menjalankan perangkat. Pada tes ke dua akan dilakukan

tes yang tidak menggunakan bantuan instruksi dari penguji perangkat.

pengujian akan dilakukan untuk melihat bagaimana pengguna perangkat
akan menggunakan perangkat tersebut dan tanpa bantuan dari penguji

untuk dilihat seberapa mudah untuk mengoperasikan perangkat

4.4. Hasil dan Analisis Pengujian Sistem

Hasil beserta analisis dari beberapa aspek yang akan diuji dalam bentuk tabel

sebagai berikut:
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1.

semua partisipan diminta untuk melakukan menyalakan perangkat dan
waktu yang diperlukan oleh pengguna dalam mempersiapkan pada

kondisi yang cukup nyaman untuk digunakan dari hasil yang didapat.

Penguji Waktu

Bapak Tedjo — (Tunanetra) 52 detik
Bapak Fikri — (Tunanetra) 98 detik
Ibu Indah 40 detik
Garcia 35 detik

Tabel. 4.2 pengujian menyalakan perangkat dengan waktu

Dari semua partisipan, waktu yang paling lama ada 98 detik, dan
sementara data waktu tercepat adalah 35 detik. Rata-rata waktu yang
didapat dalam menggunakan dari menyala dan mengenakan ke
pengguna adalah 51.3 detik.

Tunanetra

150

100

) - .
0
Bapak Tedjo Bapak Fikri

Gambar 4.7 data waktu penggunaan tunanetra
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non tunanetra

41
40
39
38
37
36
35
34
33
32

Bu Indah Garcia

Gambar 4.8 data waktu penggunaan non tunanetra

Dari semua partisipan, waktu yang paling lama untuk menggunakan
dari kategori tunanetra adalah 98 detik dan paling cepat adalah 52 detik
sehingga dapat diambil rata-rata dari penggunaan adalah 75 detik untuk
mengoperasikan perangkat tersebut, pada kategori non tunanetra
penggunaan paling lama adalah 40 detik dan paling cepat adalah 35
detik, sehingga dapat diambil nilai waktu rata-rata pengguna non
tunanetra adalah 37.5 detik

Rata-rata waktu penggunaan
perangkat

80
70
60
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40
30
20
10

Non Tunanetra Tunanetra

Gambar 4.9 data waktu perbandingan rata-rata tunanetra dengan non tunanetra

Saat menggunakan partisipan menggunakan perangkat dengan cara

pertama memasangkan power atau daya pada perangkat (powerbank).
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Selanjutnya pengguna menggunakan perangkat dan menyalakannya,
pengguna menggunakan perangkat tersebut dan mengantunngkan tali
ke pergelangan tangan ketika akan menggunakannya.

Pada saat fase penggunaan terdapat beberapa kali beberapa objek yang
dapat diterima oleh sensor dan tidak diterima oleh sensor, pada sensor
akan di uji beberapa kali apakah objek dapat dirasakan oleh pengguna,
penulis menguji sebanyak 5 kali untuk apakah pengguna dapat

merasakan objek tersebut.

Penguji objek
Bapak Tedjo — (Tunanetra) 4 kali
Bapak Fikri — (Tunanetra) 5 kali
Ibu Indah 3 kali
Garcia 4 kali

Tabel. 4.3 pengujian menyalakan perangkat dengan mengidentifikasi objek

Dari hasil yang didapat Dari hasil 5 kali penggunaan perangkat dapat di
ambil rata pengguna tunanetra untuk dapat mengidentifikasi objek
sebanyak 4 kali, pengguna non tunanetra ketika mencoba untuk
menggunakan perangkat dapat merasakan objek dengan rata-rata

sebanyak 3 kali.

Pengujian selanjutnya adalah pengujian perangkat secara keseluruhan
dengan melihat hasil dari keseluruhan objek yang menjadi hambatan
terutama permukaan kasar, halus, benda bergerak, benda diam, dan

manusia sehingga mendapat data sebagai berikut.
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Pengujian Output Sensor

Jarak | Motorl | Motor 2 | buzzer

(cm)
Permukaan 48 Aktif
kasar o8 AKUT | Aktf

Permukaan | 49.7 Aktif

halus 80 AKGT | AKuf
Benda 32 Aktif
bergerak 4 AKGT | AKtf

Benda diam 50 Aktif

80 Aktif | Aktif

manusia 50 Aktif

80 Aktif | Aktif

Tabel. 4.4 Data hasil percobaan output sensor secara keseluruhan

Hasil pengujian pada benda-benda yang akan menjadi penghalang
dilakukan dengan beberapa objek sebagai berikut, pada permukaan
kasar menggunakan batu (dinding) atau paving block, pada permukaan
halus menggunakan pakaian, dan untuk benda bergerak menggunakan
papan yang di gerakan didepan sensor, untuk benda diam menggunakan
meja dan dinding sebagai uji coba. Lapangan pengujian perangkat

disiapkan sebagai berikut dengan tempat pengujiannya.
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Gambar 4.10 Simulasi pengujicobaan perangkat

Berdasarkan data dari hasil uji coba perangkat didapat beberapa data

sebagai berikut dimana sensor ultrasonik dapat memberikan ukuran

jarak dengan keakuratan yang mendekati dan menunjukan bahwa

perangkat tersebut dapat memberikan output kepada pengguna yang

menggunakan tongkat tersebut. Dari hasil data rata-rata penggunaan

perangkat dapat disimpulkan dari 4 penguji perangkat dapat dilihat

bahwa kenyamanan pengguna serta dalam mengoperasikan perangkat

Nama Mengidentifikasi | Ergonomik Respon
objek sensor
Bapak Tedjo v X v
Bapak Fikri v v X
Ibu Indah v v v
Garcia v X v
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Tabel. 4.5 Data penilaian perangkat terhadapa pengguna

Dari data diatas dari penjelasan keakuratan adalah pengguna dapat
mengidentifikasi objek yang sudah disiapkan oleh penulis untuk di
ujicobakan data tersebut diambil dari pengujian mengidentifikasi objek
sebelumnya. Pengguna akan mencoba merasakan objek yang ada
didepannya dan akan digerakan ke kiri dan kekanan melewati objek, apa
bila pengguna merasakan ada objek maka pengguna akan memberikan
keterangan bahwa berhasil mengidentifikasi objek tersebut. Untuk
ergonomik akan diberika penilaian bahwa perangkat tersebut dari
desain dan fungsi sudah mencukupi kebutuhan dari pengguna perangkat
tersebut. Untuk respon sensor diberikan penilaian bahwa perangkat

dapat menilai

Dapat dilihat hasil data tersebut mengenai kepuasan perangkat bahwa
untuk keakuratan perangkat dapat di uji bahwa perangkat dapat
memberikan jarak keakuratan yang dapat diterima oleh pengguna dan
respon sensor yang cukup baik
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