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“RANCANG BANGUN SISTEM PENGENDALI KURSI RODA
OTOMATIS MENGGUNAKAN VOICE SPEECH DAN MONITORING
LOKASI BERBASIS ANDROID”

“Hardware Untuk Sistem Pengendali Kursi Roda Otomatis Menggunakan Voice

Speech Dan Monitoring Lokasi‘Berbasis Android ”

Abstrak

Perancangan dan pengembangan,'‘Hardware Android Sistem Pengendalian Kursi
Roda Otomatis Menggunakan Suara Ucapan dan Pemantauan Lokasi Berbasis
Android”’“bertujuan meningkatkan mobilitas dan kemandirian pengguna kursi
roda. Sistem ini menggunakan perintah suara dan teknologi GPS untuk mengontrol
pergerakan kursi roda dan melacak lokasi dengan'mudah dan efisien. Sistem terdiri
dari mikrokontroler ESP32, relay 12V, dan-modul GPS Neo-6M, yang terintegrasi
dengan aplikasi Android yang dikembangkan menggunakan Kodular. Pengguna
dapat mengontrol kursi roda melalui perintah suara setelah memilih fitur “kontrol
kursi® roda”, dan memberikan instruksi suara. Modul .GPS menyediakan
pemantauan lokasi secara real-time. Mikrokontroler ESP32 menerima perintah
suara dari aplikasi. Android dan mengirimkan respons untuk mengontrol
pergerakan kursi roda. Setelah pengujian, sistem-terbukti andal dengan kursi roda
merespons . perintah  suara secara akurat dan menyediakan pelacakan
lokasi yang tepat.

Kata Kunci : Kursi Roda, ESP32, Relay 12 V, Modul GPS Neo-6M, Mekanik
Kursi.
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“DESIGN AND DESIGN OF AN AUTOMATIC WHEELCHAIR CONTROL
SYSTEM USING VOICE SPEECH AND ANDROID-BASED LOCATION
MONITORING”

“Hardware Application for Automatic Wheelchair Control System Using Voice
Speech and Android Based Location Monitoring”

Abstract

The design and development of * Hardware Automatic Wheelchair Control'System
Using Voice Speech and LocationMonitoring Based on Android” aims to improve
the mobility .and independence of wheelchair users. The system uses voice
commands and GPS technology-to control wheelchair movement and track location
easily.and efficiently. The system consists of an ESP32 mierocontroller, 12V relay,
and Neo-6M GPS module; which is.integrated with an Android application
developed using Kodular. The user.can-control the wheelchair through voice
commands after selecting the “wheelchair control” feature; and giving voice
instructions. The GPS module provides real-time location.monitoring. The ESP32
micracontroller receives voice commands from the Android application and sends
a response to control the movement of the wheelchair. After testing, the system
proved reliable with the wheelchair responding accurately to voice commands and

providing precise location tracking:

Key words i Wheelchair, ESP32, 12:V Relay, Neo-6M GPS Module, Chair
Mechanic.
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BAB 1
PENDAHULUAN
1.1 Latar Belakang

Kursi roda merupakan alat bantu bagi orang yang mengalami kesulitan
untuk berjalan. Kursi roda digunakan untuk meningkatkan kemampuan mobilitas
bagi manusia yang mimiliki kekurangan-seperti cacat fisik khususnya penyandang
cacat kaki, pasien rumah sakit-yang tidak diperbolehkan untuk melakukan banyak
aktivitas fisik seperti berjalan, dan manusia yang sudah lanjut yang memiliki resiko
tinggi untuk terluka bila berjalan sendiri.

Kursi.roda pada umumnya digunakan karena berbagai macam alasan. Pada
sebuah kasus kursi roda digunakan oleh orang yang mengalami kecelakaan yang
menyebabkan cedera kaki sehingga kesulitan untuk berjalan, pada kasus berikutnya
kursi roda digunakan oleh manusia lanjut usia karena bertambahnya umur
seseorang maka kekuatan fisik ornag tersebut mulai-menurun, kasus berikutnya
digunakan oleh penyandang difabel sehingga kursi roda akan selalu digunakan
dalam kesehariannya.

Berdasarkan permasalahan diatas, didapatkan-judul tugas akhir “Rancang
Bangun Sistem Pengendali Kursi Roda Otomatis Menggunakan Voice Speech dan
Monitoring Lokasi Berbasis ‘Android”. Rancangan alat ini menggunakan aplikasi
andorid ‘oleh pengguna dan juga penambahan berupa GPS (Global Positioning
System) untuk membantu pengguna dalam maobilitas dan melihat posisi pengguna
melalui perangkat android.

1.2 Rumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang yang sudah dijelaskan diatas, ‘maka
permasalahan yang akan.dibahas dalam tugas akhir ini adalah sebagai-berikut :

a. Bagaimana merancang ‘dan=membuat_sistem_alat..pengendali kursi roda
menggunakan Voice Speech?

b. Bagaimana merancang sistem monitoring lokasi pengguna kursi roda berbasis
android?

c. Bagaimana melakukan pengujian terhadap kursi roda yang menggunakan
Voice Speesh dan monitoring lokasi berbasis android?

Politeknik Negeri Jakarta
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Tujuan
Tujuan yang ingin dicapai dari tugas akhir ini adalah :
a. Mampu merancang dan membuat sistem alat pengendali kursi roda

menggunakan voice speech

I
)
=
2]
T
)

b. Mampu merancang sistem monitoring lokasi pengguna kursi roda

hardware serta melakukan

. Artikel ilmia
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BAB V
PENUTUP

51  Simpulan

Dari kesimpulan materi-materi diatassmaka dapat diambil beberapa

kesimpulan sebagai berikut :

1. Tujuan pada pembuatan-alat untuk meralisasikan sistem alat pengendali kursi

roda dengan menggunakan suara

. Tujuan padapembuatan alat.dapat meralisasikan sistem serta monitoring posisi

pengguna pemakai kursi roda

. Tujuanpada pembuatan alat'dapat mengembangkan hardware serta melakukan

pengujian dari alat dan sistem yang dibuat

. Hasil perancangan dan pembuatan.sistem dari alat pengendali kursi roda

menggunakan voice speech memiliki.delay ataujeda waktu pengiriman dari
suara dan dapat diproses oleh kursi rodasebesar 3,36 detik pada jumlah rata-rata

percobaan.

. Pada percobaan pengujian GPS memerlukan sinyal yang kuat agar mendapatkan

titik kordinat longitude dan latitude yang dapat dikirimkan pada firebase dan di
kelola oleh arduino ide.

. Hasil dari pengujian sistem kursi roda bahwa implementasi teknologi voice

speech berhasil menggerakan kursi roda yang sudah dipasangkan gearbox dan
motor DC. Sistem berhasil bergerak jika mendapatkan tegangan yang sesuai
dengan tegangan dari catu daya atau aki sebesar 24V sehingga kursi roda ini
pada penggunaannya dapat mempermudah pengguna dalam melakukan
mobilitas atau pergerakan dengan menggunakan-perintah suara yang.diberikan,
lalu akan di proses oleh mikrokontroler dan suara akan dipakai sebagai inputan
relay untuk mengaktifkan dinamo mengkontrol dinamo untuk berhenti. Tingkat
mobilitas tinggi ini dapat dimanfaatkan dari penerapan teknokogi
mikrokontroler dengan mekanik yang digabungkan akan memberikan dampak
positif bagi orang yang mendapati kesulitan dalam bergerak atau memiliki
riwayat sakit terutama pada bagian anggota gerak bawah.

7. Integrasi dilakukan dengan menghubungkan antara mikrokontroler ESP32,

47
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==
ﬁ,'r relay, GPS Neo-6M, software aplikasi android, mekanik kursi roda serta firebase. Lalu
- _’E‘ juga dilakukan konfigurasi atau penambangan modem internet pada system voice
o §__ = speech untuk mengirimkan serta menerima data dari pengguna yang akan di proses oleh
§§ .Q E mikrokontroler lalu masuk ke firebase dan dikembalikan dalam bentuk data lewat
cr s
%% = : aplikasi pengguna. Pada penenerapan GPS Neo-6M akan ditampilkan posisi pengguna
;é o kursi roda dalam aplikasi, hal ini ditujukan-untuk mengetahui posisi pengguna yang
(Y -
25 @  memakai kursi roda pada saat mobilitas:
co R,
2 ; 52  Saran
[}
E ; “g Dalam sistem.ini masih banyak kelemahan dan kekurangan, oleh karena
Se o : .
u;:a § =. itu untuk pengembangan selanjutnya disarankan :
S = =
§ §_ ‘,’r 1. Penambahan catu daya yang lebih besar pada jumlah tegangan sehingga dapat
s v . : . !
;g ;..E. menggerakan dinamo lebih kuat, sehingga beban yang akan diangkut akan
o<
S semakin besar
D=
i; 2. Pada kursi roda memerlukan gear tambahansebagai dorongan perputaran rasio
3%’ gear diawal agar tidak kursi dapat bergerak dengan beban awal yang diberikan
T
é% hingga dapat berjalan dengan stabil pada putaran berikutnya
§§ 3. Diperlukan penanganan tentang sinyal atau.modem jaringan-yang digunakan
3
% g agar tidak terjadi delay atau jeda waktu yang cukup lama untuk mengendalikan
§§ kursi roda yang sudah dibuat, dengan cara menggunakan modem jaringan yang
Q.
% - lebih'kuat seperti modem 5G LTE atau jaringan yang dapat memperkecil delay
33
- ;g yang ada
Q
§-§ 4. Perancangan software harus dapat berintegrasi-dengan baik dengan alat dan
T -
§ § dapat mengurangi noise atau gangguan yang akan menghalangi untuk
'§ § pengiriman data dari suara ke aplikasi sehingga dapat berjalan dengan cepat.
g .
-3
%
=
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<
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LAMPIRAN

Lampiran 1. Code Arduino Ide

#include <WiFi.h>

' #include <FirebaseESP32.h>
#include <TinyGPS++.h>
<SoftwareSerial.h>

); //RX TX

speeds, satelit, altitudes;

= "EXOR GATE246";
= "C s279";
= "ku
= "han

HOST "cobal6-bfblc

POLITEKNIK
' NEGERI
e JAKARTA

Serial.pri
while (WiFi
Serial.pri
delay (500) ;
digitalWrite
}
Serial.println();
Serial.print ("connected: ");
Serial.println (WiFi.localIP());
digitalWrite (ledwifi, HIGH)

!= WL _CONNECTED) ({

Firebase.begin(FIREBASE_HOST, FIREBASE AUTH) ;
Firebase.reconnectWiFi (true) ;

//Set database read timeout to 1 minute (max 15 minutes)

Firebase.setReadTimeout (fbdo, 1000 * 60);
//tiny, small, medium, large and unlimited.
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[ECEL]

vidwive A\
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//Size and its write timeout e.g. tiny (1ls), small (10s), medium
(30s) and large (60s).
Firebase.setwriteSizelLimit (fbdo, "tiny");

/*
This option allows get and delete functions (PUT and DELETE
HTTP requests) works for device connected behind the
Firewall that allows only GET and POST requests.

exdid yeH
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"/whellchair/latitude",

s

ring (fbdo,

undede }njuaq wejep
Jaquins ueypngakusw uep ueywnjuesusw eduey

gps.location.lng());
datarelay = Firebase.getString(fbdo, F("/whellchair/Suara")) 2
fbdo.to<const char *>() : fbdo.errorReason().c_str();
Serial.print (" "),
Serial.print (datarelay);
if (datarelay == "0") {
digitalWrite (relay, LOW);
}
if (datarelay == "1") {
digitalWrite (relay, HIGH);
}
Serial.print (" "),
Serial.println(digitalRead(relay));
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;//Forward.what Serial received
; //Forward what Software Serial

Serial.write(serial gps.read());

)7
{
())
{

)

0

{

Serial.available
(serial gps.available())

500) ;
(

(

serial gps.write(Serial.read

Serial.println (F ("INVALID")
to Software Serial Port

delay
while
while

else
ampiran 2. Dokumentasi Alat

received to Serdal Port

void updateSerial ()

L
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