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RANCANG BANGUN ALAT ANTROPOMETRI BERBASIS MECHANIE
LEARNING UNTUK PERTUMBUHAN BAYI

“Rancang Bangun Alat Antropometri Untuk Pertumbuhan Bayi”

ABSTRAK

Penelitian ini bertujuan untuksmerancang, membuat, dan merealisasikan perangkat keras
berupa alat antropometri untuk memantau pertumbuhan pertumbuhan bayi secara akurat di
lingkungan Posyandu:” Pembuatan hardware ini menggunakan mikrokontroler \ESP32
sebagai pusat pemrosesan dan pengendalian data utama: Sistem deteksi fisik dibangun
dengan mengintegrasikan beberapa kemponen sensar, meliputi sensor load cell yang
dipadukan dengan modul HX711 untuk mengukur berat badan, sensor HC-SR04 untuk
mengukur panjang badan, serta sensor rotary encoder untuk mengukur dimensi lingkar
kepalabayi. Realisasi alat mencakup perancangan tata letak komponen, pembuatan jalur
sirkuit pada Printed Circuit Board (PCB), serta_pembuatan_maket ‘alat agar. bersifat
ergonomis dan aman saat bayi dibaringkan. Data hasil pembacaan sensor ditampilkan layar
LCD I2C 20x4 dan ditransmisikan secara-nirkabel melalui jaringan Wi-Fi untuk diolah
lebih lanjut oleh sistem informasi. Tahapan pengujian difokuskan pada fungsionalitas dan
tingkat akurasi dari masing-masing sensor. Hasil -pengujian menunjukkan bahwa
keseluruhan sistem hardware berhasil direalisasikan dengan performa yang sangat baik.
Sensor load cell memiliki tingkat akurasi 98,38%, sensorHC — SR04 99,28%, dan sensor
rotary ‘encoder 97,63%, dengan nilai rata-rata akurasi keseluruhan sistem mencapai
98,43%. Alat antropometri otomatis ini fungsional, responsif, dan siap diimplementasikan
untuk'mendukung efisiensi pemantauan pertumbuhan:bayi di.Posyandu.

Kata kunci : Alat antropometri; ESP32; Sensor Load cell; HC,— SR04; Rotary encoder
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DESIGN AND CONSTRUCTION OF ANTHROPOMETRIC DEVICE
BASED ON MACHINE LEARNING FOR INFANT GROWTH

“Design And Construction Of Antropometri For Infant Growth”

ABSTRAC

This study aims to design, construct, and realize an.automated anthropometric hardware
device to monitor infant growth accurately in Posyandu. The hardware development
utilizes an ESP32 microcontroller as the central processing unit. The physical detection
system integrates a load cell sensor with an HX711 module for weight measurement, an
HC-SR04 sensor for body length, and a rotary encoder sensor for head circumference. The
device realization encompasses component layout design, circuit routing fabrication on a
Printed Circuit Board (PCB), and an ergonomic, safe mockup design for the infant. Sensor
data_are displayed on a 20x4 12C LCD and transmitted wirelessly via Wi-Fi to an
information system. The testing phase focuses.on the functionality and accuracy of each
sensor. The results show that the entire hardware system operates excellently. The load cell
sensor achieves an accuracy of 98.38%, the HC-SR04 sensor 99.28%, and the rotary
encader 97.63%, yielding an overall average accuracy of 98.43%. This automated device

is functional, responsive, and ready to support efficient infant. growth monitoring.

Keywords: Anthropometric device; ESP32; Load cell sensor; HC-SR04; Rotary encoder
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tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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BAB I
PENDAHULUAN
1.1 Latar belakang

Pada periode golden age pertumbuhan bayi merupakan fase menentukan
kualitas kesehatan dan perkembangan bayi dalam rentang umur 0 — 24 bulan. Pada
masa ini, pertumbuhan otak dan fisik pada bayi terjadi.sangat pesat, sehingga
pemantauan kesehatan secara” berkala melalui pengukuran.antropometri yang
meliputi berat badan, panjang badan, dan lingkar kepala mutlak. diperlukan.
Parameter lingkar‘kepala berperan penting dalam mendeteksi kelainan neurolegis
seperti hidresefalus dan mikrosefalus yang dapat berdampak serius pada
perkembangan otak bayi.. Jika terlambat diatasi akan berdampak pada
perkembangan dan motorik pada bayi.

Tetapi, hingga saat ini pengukuran antropometri di posyandu masih
menggunakan peralatan seperti timbangan bayi; pengukur tinggi, dan pita ukur yang
mengukur secara manual. Keterbatasan metode ini_-meliputi akurasi yang
bergantung pada ketelitian petugas, pencatatan.manual, serta proses interpretasi
hasil' yang memakan waktu karena harus dibandingkan secara manual dengan
standar kurva WHO. Kondisi ini sering kali menyebabkan skrining kurang optimal,
terutama ‘di daerah dengan jumlah bayi yang tinggi namun memiliki tenaga
kesehatan yang terbatas.

Kondisi tersebut menunjukkan. perlunya "suatu solusi berupa perangkat
antropometri yang dapat melakukan pengukuran-secara otomatis. Peran alat dalam
sistem ini sangat krusial untuk memastikan ketersediaan data yang akurat.
Keandalan pada sisi perangkat merupakan syarat yang tidak bisa dinegosiasikan,
karena data fisik yang diperoleh dari sensor pada alat ini akan menjadivinput utama
bagi algoritma machine learning. Dengan.adanya.data.yangtepat, proses klasifikasi
status pertumbuhan bayi dapat dilakukan dengan lebih objektif dan hasilnya dapat
segera ditampilkan melalui sistem informasi.

Maka dari itu dirancang sebuah sistem “Rancang Bangun Alat Antropometri
Berbasis Untuk Pertumbuhan Bayi”. Data berat badan, tinggi badan dan ukuran
lingkar kepala akan diolah oleh machine learning untuk memberikan peringatan

dini terhadap risiko pertumbuhan yang tidak normal, sehingga alat ini dapat

1 Politeknik Negeri Jakarta
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membantu tenaga kesehatan dalam proses skrining menjadi lebih efektif, cepat, dan
akurat demi masa depan kesehatan bayi yang lebih baik.

1.2 Rumusan Masalah
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Berdasarkan latar belakang yang diuraikan di atas, maka permasalahan yang

akan dibahas dalam Tugas Akhir ini adalah sebagai berikut:

1. Bagaimana cara merancang alat antropometri yang dapat mengukur berat
badan, tinggi badan-danlingkar kepala bayi secara bersamaan?

2. Bagaimana cara merealisasikan alat antropometri yang dapat mengukur berat
badan, tinggi badan dan lingkar kepala bayi secara bersamaan.?

3. Bagaimana cara menguji fungsional dan akurasi pembacaan sensor pada alat

antropometri secara real — time?

1.3 Tujuan
Tujuan yang ingin dicapai dalam Tugas Akhirini adalah mampu:

1. 'Merancang alat antropometri yang dapat mengukur berat badan, tinggi badan
dan lingkar kepala secara bersamaan.

2. Merealisasikan alat antropometri yang dapat mengukur berat badan,
tinggibadan dan lingkar kepala bayi secara bersamaan.

3. Melakukan pengujian fungsional dan akurasi pembacaan sensor pada alat

antropometri secara real - time.

1.4 Luaran

Luaran yang diharapkan dari Tugas Akhir “Rancang Bangun @ Alat
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Antropometri Untuk Pertumbuhan Bayi” adalah:
1. Sistem Alat Antropometri

2. Laporan Tugas Akhir

3. Artikel Ilmiah Nasional Terakreditasi

4, HKI
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BAB V
PENUTUP

5.1 Kesimpulan

Berdasarkan hasil perancangan, realisasi, danpengujian alat antropometri untuk

pertumbuhan bayi, diperoleh beberapa kesimpulan sebagai berikut :

1.

Alat timbangan antropometriuntuk berhasil dirancang dengan.mengintegrasikan
mikrokontroler ESP32 sebagai pusat pemrosesan data utama. Rangkaian sistem
telah didesain“untuk menghubungkan sensor load cell untuk parameter berat
badan, sensor ultrasonik HC-SR04 untuk tinggi badan, serta sensor rotary
encoder untuk lingkar kepala agar dapat melakukan akuisisi data pengukuran
secara bersamaan

Alat timbangan berhasil direalisasikan menjadi sebuah prototipe fisik yang
fungsional. Alat ini mampu melakukan.pengukuran ketiga parameter secara
bersamaan, serta berhasil diintegrasikan dengan LCD sebagal penampil data
lokal dan Firebase sebagai database cloud untuk mengirimkan serta menyimpan
data hasil pengukuran secara real-time.

Pengujian performa sistem menunjukkan bahwa alat ini mampu melakukan
pengukuran berat badan, tinggi badan, dan lingkar kepala bayi secara bersamaan
dengan tingkat akurasi 98,43%. Hal ini menunjukkan bahwa alat antropometri

yang memiliki tingkat kesalahan pembacaan yang minimal.

5.2 Saran

Berdasarkan hasil penelitian yang telah dilakukan, terdapat beberapa saran yang

dapat disajikan sebagal pengembangan pada penelitian selanjutnya, yaitu sebagai
berikut :

1. Alat timbangan antropometri yang telah dirancang dan direalisasikan belum

100% akurat jika dibandingkan dengan hasil pengukuran dengan timbangan
referensi, hal ini bias dengan mengganti komponen yang memiliki nilai
toleransi yang lebih baik lagi.

Dapat diharapkan sistem dikembangkan dan diperbaiki hingga mendapatkan

kesesuaiin yang sempurna.

92 Politeknik Negeri Jakarta
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L - 3 Realisasi Alat Antropometri
L - 4 Pengujian Alat Antropometri
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L - 5 Source code

//MENYIAPKAN LIBRARY

#include <Wire.h>

#include <LiquidCrystal I2C.h>
#include <HX711 ADC.h>
#include <WiFi.h>

#include <FirebaseESP32.h>
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g ===

3 const 1

£ const int Q R

= const floa i

= const float set cm = 0.0;

£ const float OR KOREKSI ROTARY = 1.5265;

const float TINGGI ALAT TO 00.0;
const float CALIBRATION LOADCELL = 20.82;

// ===== VARIABEL INTERUPSI ROTARY =====
volatile long pulseCount = 0;
volatile int lastEncoded = 0;

// ===== VARIABEL INTERUPSI ULTRASONIC =====
volatile unsigned long echoMulai = 0;
volatile unsigned long echoDurasi = 0;
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/] =====
volatile
volatile

/] =====
volatile
volatile
volatile

float tin
float 1kL

signed
ktuCeksS

flo
flo
flo

VARIABEL INTERUPSI ROTARY =====
long pulseCount = 0;
int lastEncoded 0;

VARIABEL INTERUPSI ULTRASONIC =====
unsigned long echoMulai = 0;
unsigned long echoDurasi = 0;

bool jarakBaruTersedia = false;

ggilLive
ive = 0.

ua, 2

L. K

ala Saja, 3:

long
tabili

= 0,

at TO
at TO

i POLITEKNIK
il NEGERI

if (digitalRead (ECHO

echoM
} else

echoD

jarak

if (sum =
0b1011) p

if (sum
== 0b1000

JAKARTA

(MSB~<<—1~)~|
astEncoded << 2)

LSB;
|

encoded;

ulai = micros{();

{

urasi = micros () - echoMulai;
BaruTersedia = true;

= 0b1101 || sum == 0b0100 || sum == 0b0010 || sum ==
ulseCount--;

== 0b1110 || sum == 0b0111 || sum == 0b0001 || sum
) pulseCount++;
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(7 )

void IRAM ATTR echoInterrupt () {

if (digitalRead(ECHO PIN) == HIGH) {
echoMulai = micros();

} else {
echoDurasi = micros() - echoMulai;

jarakBaruTersedia = true;

}

L
m
=
)
=
8

}

// SETUP
void setup() {
Serial.begin (115

pinMode (TRI

INPUT) ;
pinMode PULLUP)
pinMode (BT ULLUP)

i ULLUP)
ULLUP
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e (ENCODER_B,

achInterrupt (digitalPinTo
GE) ;

chlInterr alPinTol
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k] U, Ul a.p gKO
< WiFi.begin(WIFI SSID, WIFI PASSWORD) ;
£ while ( 3 != WL_CONNECTED) ({
S LoadCell.upda
delay (50);

config.signer.tokens.legacy token = FIREBASE AUTH;
Firebase.begin (&config, &auth);
Firebase.reconnectWiFi (true) ;
Firebase.setReadTimeout (firebaseData, 4000);
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=
(')
3 lcd.clear();
C! lcd.setCursor (0,0); lcd.print ("Mengkoneksikan WiFi");
'g, WiFi.begin (WIFI_SSID, WIFI_ PASSWORD) ;
= while (WiFi.status() != WL CONNECTED) ({
LoadCell .update () ;

delay (50);
}

= FIREBASE AU

MATN LOOP
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jarakBaruTersed
float jarakSekarang = (echoDurasi * SOUND SPEED) / 2.0;

if (jarakSekarang >= 2.0 && jarakSekarang <= 150.0) {
if (jJarakRawFilter == 0.0) jarakRawFilter = jarakSekarang;
jarakRawFilter = (0.2 * jarakSekarang) + (0.8 *
jarakRawFilter) ;

float jarak sensor = jarakRawFilter + 9.0 - 0.4;
float tinggiKalkulasi = TINGGI ALAT TOTAL - jarak sensor
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state = 0;
if (millis() - lastBtnTime > 250) {

e
£ // --- TOMBOL 1: BTN START ---
'a) if(digitalRead(BTN_START) == LOW) {
o lastBtnTime = millis();
&
°° if (state == 0) {

menuTerpilih++;

if (menuTerpilih >

tampilkanMenuAu

}

else 1f (sta

waktuStabi
lcd.clear () ;

}
}

gy POLITEKNIK
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Jaquins uexypngakuaw uep ueywnjuesuaw edue) 1ui sijn} eAiey yninjas neje ueibeqas diynbuaw bueseiqg °L

/| =========tf
if (state == 1) {
if(millis() - waktuSebelumnya >= 1000) {
waktuSebelumnya = millis();
hitungMundur--;
tampilkanCountdown () ;

if (hitungMundur == 0) {
if (menuTerpilih == 1 || menuTerpilih == 2) state = 2;
else if (menuTerpilih == 3) state = 3;

waktuStabil = millis{();
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if (hitungMundur == 0) {
E state = 2;
=~ waktuStabil = millis();
(8] lkSebelumnya = lkLive;
'5. led.clear();
= return;

// ATE 2: UKUR LINGKAR
/ /RUMUS
else if

floa 6 * diamete

ling / (PP

eCount

?

< 0)

bool 1lkStak
'LERANSI_LK;
//

uej jui sijn3 efie) yninjas neje ueibeqas diynbusw buese|iqg °L

if (lkLive
if (1kSte
if (mi
1kSte
state
tingc
bera
wakt
wakt
lcd.c¢

uaw uep ueywnjuesuaw ed

NEGERI
JAKARTA

Jaquins uexpngaAl

//
if (state == 1) {
if(millis() - waktuSebelumnya >= 1000)
waktuSebelumnya = millis () ;
hitungMundur--;

STATE 1:

COUNTDOWN

FACTOR) ;
a)

SOLHEKNIK

{
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(7 )

tampilkanCountdown () ;

E if (hitungMundur == 0) {
~ if (menuTerpilih == 1 || menuTerpilih == 2) state =
n 2;
}5 else if (menuTerpilih == 3) state = 3;
waktuStabil = millis

lkSebelumnya
lcd.clear () ;
return;

====== NGKA
kellllng = 3.1416 * di

float jar
float pan

eieder LaBaN YiwiaYod izl eduey

KEPALA

pul n JarakP

// --- TR
// Mengon
uail metera
float 1kK:

POLETENEC
NEGERI
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imSemuaDataKeFirebase () ;
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state = 3;
tinggiSebelumnya = tinggilive;
beratSebelumnya = beratLive;
waktuStabil = millis();
waktuCekStabilitas = millis();
lcd.clear () ;

return;
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lcd.clear () ;
return;
}
}

} else {
if (abs(lkLive - lkSebelumnya) > (TOLERANSI LK *
2.0)) {

waktuStabil = milli
lkSebelumnya

] ‘X TABILISASI

int

C

lcd.setCursor (0
lcd.set

long wa ()
long sis (DURAST

RAST STABI

if (1kSt

lcd.se

me  POLITEKNIK
B\ NEGER
Y JAKARTA

else if(state ==
if (millis() - waktuCekStabilitas >= 1000) {

waktuCekStabilitas = millis ()

bool beratTenang = abs (beratlLive - beratSebelumnya) <=
TOLERANSI BERAT;

bool tinggiTenang = abs(tinggilive - tinggiSebelumnya)
<= TOLERANSI TINGGI;
if (beratTenaﬁé && tinggiTenang && beratLive > 10.0 && tinggilLive >
5.0) {
} else {

waktuStabil = millis();

}
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beratSebelumnya = beratlLive;
tinggiSebelumnya = tinggilive;

}

if (millis() - waktuStabil >= DURASI STABIL) {
state = 4;
kirimSemuaDataKeFirebase () ;
return;

if (millis() -

waktuLCD = m
0,0); lcd.print ("=== TINGGI &
led.print("TB : ") ;
led.pri (

long sisaWaktuData
RAST STABIL

rjalanData) °?

bool ber
LERANSI BERA

bool ting i p i giS lumnya)
TOLERANST T

el

nya) <=

lcd.setC

POLITEKNIK
NEGERI

void kiri
lcd.clea
lcd.setCu Mengirim Da
Firebase.setFloat (fireba
(beratLive / 1000.0));
Firebase.setFloat (firebaseData, "/device active/tinggi",
tinggilive) ;
Firebase.setFloat (firebaseData,
"/device active/lingkar kepala", 1lkStabil);

ive/berat",

tampilkanPesanAkhir () ;
}
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lcd.setCursor (0,1); lcd.print (menuTerpilih == 1 2 "> 1.
Mengukur semua" " 1. Mengukur semua ");
lcd.setCursor (0,2); lcd.print (menuTerpilih == 2 2 "> 2. LK"
" 2. LK u),.
lcd.setCursor (0,3); lcd.print (menuTerpilih == 3 2 "> 3. TB
& BB " : " 3. TB & BB ");
}
void tampilkanCountdown () {

lcd.clear();
lcd.setCursor(1l,1)
lcd.setCursor(9,2)
}

lcd.clea

lcd.setCu or (0,0); rint ("= DATA RSIMPAN ==");

lcd sor (0,1) int ("TB:")

lcd.p tinggilive .print m LK:");
t (1lkStabil, 1)
setCursor (0,2); lcd.print (! B il rint ((be Live
0.0)I 2); i ’
cd.setCursor nt (! an SE e n ;

; O PENGUKUR
nt (hitungMundur

2
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Q
~ 2. Fin Daliritions
N
-
] =
Iy Mo, ‘E Functior
?‘g*‘ o YDET 1 o1 GA0E4, ADC1 CHo, HIC GAOW
g0 3 WOET = 11 1| G0, ADCH O, HIC GACE
2 g T = ] 17| 0 | GoEr, ADGH G, HIG GAOD,  TOUGHD, TP (2. 768 ki oyl ool npul]
— —
ca@ g = AN 13 | 0 | A0a3, ADCI GG, HIG GADA, TOUCHS, T M (52708 ki oyl ascllior oulpa)
%‘5 .o ~ GRIOet: 14 | 1D m_cpc..mum HTC GG, DA 1, I-P.i_I'EI-ElIl:I
g (] ) GAIden 16 | 1D | GAOes, ADCz CHo, HIC GROy, DAC2,  EMAC Fdn
,g ° GRdeT 16 | 1D | GROer, ADCz CHyY, HIC GRnw, TOUCHr, EMAC BV
Q s_ — [ 17 | 1D | GAOn4, ADCz CHo, HIC GRha, TOUCHS, EMAC e, HEACLK, Hoe OK, SDOK, MIMS
3.5' s RATIN 18 | 1D | GAOnz2, ADCz OHs, HIC GRne, TOUCHS, EMAC TE, HEPK, HE2 DATA2, S0 DATAz, MTIN
: b = VOLGFZ AIC | 19 | P | inpol powor sl bor HIG D 3V - 36V
= 3_ =3 MICK 20 | 1D | GAME, ADCE CHa, HIC GACha, TOUCHY, EMAC RO EH, HGPID, Hiz DAIA3, S0 DATAZ, MTCK
Eg - MO0 21| 1D Ei:!}hh. MGz CHa, HIC GRME, TOUCHs, EMAC RIS, }EJ'[:S:L H'.Eh? CMD, S0 CMO, MTDO
;‘E, ~ GAOe 22 | 10 | GAOe, ADCz CHe, HIC GRADz, TOUCH:E, HEPIWE,  HE2 DATAD, S0 DATAD
n g z GA0D 23 | 1D I:i!]:l- ADCE CHi,  HTC GROH1, TOUCH, I-M_I'E X D.K.L'.‘H( OUT, _
.g N (] GPOa 24 | 10D | GROs, ADCz CHo, HIC GRADho, TOUCHD, EMAC TX HR, HEPHD, HGe DATA1, S0DO0DATA
2 Q _ )
= 2 GRIHG 2 | 100 | GAOnG, HE1_ DATAL,  LEHND, EMAC_ CLK OUT
g g - WD S0 26 | P Outprt power supply: 1.8 W ar the same voliage as VIN0AP3_HTC
3 c e GAOT 2r | 10 | GRny, HE1 DATAS, LD, EMAC_CLE_OUT 180
.g E ) Sl DATA_ 24 | 10 | GR0o, HE1_DATAzZ, UMHEND, Sl DATA2, SPHD
g. = 5 ol DATA 3 2 | 1 | GRMo, HE1_DATA3, LHTHD, Sl DATAI, SPIP
s =~ =~ Sl CMD 30 | 1D | GAOq1, HE31 OMD,  LHHTS, S OMD, SPICSD
;2 g _E[IDIK 3| 1D I:i:!]i H51_OLK, LHCTS, S OLK, aﬂl(
§§ S0 DATA D 22 | 100 | GROv, H31_DATAD, LUPHTS, Sl DATAD, SPI0
‘u - Sl DWIA_1 33 | 1D | GHOE, HE1_DATAI, LURCTS, Sl DATA1, 5P
= ViaFE CRU
g 2. GAIOG 34 | 1D | GHROs, HS1_DATAR,  VEACSD, EMAC_F CLE
5: GRIOHB 3 | 10 | GRMa, HE1_DATAY, VSFICLK
o GAIdea 36 | 1D | GROe3, HE1_STROBE, VSR
3 g WDOGF3 OPU_| 37 | P | ot powor supply bor CRUIO 1.6V 3.6)
TT GPIOHD 3 | 10 | GAOqa, UoCTS, WEPI, EMAC_ DI0
g o GRIOer 3 | 10 II!]?? LioHTS, VEPIAE EMAC_ TN
£§ (L] 40 | 10 | GR0s, Uokd, CLE_OUT2
g - UnTaD 41 | 100 | GAOq, UoDI, CLE OUT3,  EMAC HXIe
~) 8 GPIOe &2 | 100 | GR, VaPHD, EMAC_ T EN
=3
o
£ VIR TP | femlog power saply 23V 267
o3 XIALN 4| 0 | Exornal oystal culput
55 XINL_P a5 | || Esornal oystal gt
E': WLDA 4 | P #Arolog powor supply (2.3 V- 36 W)
_:‘ﬂ. ChP2 47 | | Cionnoct= 1o & 3 nk capacitor and 20 kel ressbor inparalal 1o CAR1
L] g (¥ 48 |1 Cionnoct= 1o @ 10 nk sonices capaciar 1o ground
33 &0 | P | Gond
+ -
£s
5 + ESPI2-DEWDE pins GRIOTE, GPIO1T, SD_CMD, SD_CLK, S0 D&TA_0and S0_DWTA_1 are usad for cormeciing
g Exo 1he: emibadded Rash, and ane nol recoammendad Tor olhar uses.
o g = [For a quick refesence guide bo using the KM, Ethemet MAC, and GIPO Malts pins of ESP32, please refer ko
2% Append: ESPAE Pin Lisls.
T C
gs = [In mosl cases, the data port connaction between the E5P32 and edemal Bash 5 as olows: S0 DATASFIO
[=-a 107100, 50 DATA1SPID = 100D, S50 DATASPIHD = ID3M0L0E, S0 DATALSPIWE = ID2MNPE.
P2
Q..
=
=~
-
=
~
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L - 8 Datasheet HC — SR04
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detect an object also depends on the objects cnentation to the sensor. If an object doean’t
present a flat surface to the sensor then it is possible the sound wave will bounce off the
chject in a way that it does not retum to the sensor.

Figura 2

Sansar Dot

2. HC-3R04 Specifications

The zenzor chozen for the Firefighting Drone Project was the HC-SE04. This

section contains the specifications and why they are important to the sensor module. The
zensol modules requirements are as follows.

Cost

Weight

Community of hobbyists and support
Accuracy of object detection

Probakility of working in a smeky environment
Eaze of uze

The HC-5R.04 Specifications are listed below. These specifications are from the

Cytron Technologies HC-SR.04 User's Manual (source 1)

Power Supply: +3V DC

Cmezcent Cument: =2mA

Working current: 15m#A

Effectuzl Angle: <15°

Banging Distance: 2-400 cm
Besolution: 0.3 em

Measuring Angle: 30°

Trigger Input Pulse width: 10u3
Dimension: 45mm x 20mm x 1 3mm
Weight: approx_ 10 g

The HC-SR04 s best zelling point 1= its price; it can be purchased at aroumd 32 per
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