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ABSTRAK

Penyandang tunanetra dewasa ini masih memiliki kesulitan
dalam melakukan aktivitasnya terutama dalam masalah mobilitas di
dalam masyarakat. Hal ini tentunya diakibatkan masih minimnya
sarana dan prasarana yang dapat menunjang para penyandang tuna
netra dalam melakukan kegiatan sehari-hari. Salah satu fasilitas yang
biasa digunakan adalah tongkat tuna netra, dengan tongkat ini para
penyandang tuna netra cukup terbantu terutama ketika berjalan,
namun tongkat konvensional tersebut memiliki keterbatasan, salah
satunya adalah tidak dapat mendeteksi keberadaan objek yang berada
diluar dari jangkauan tongkat tersebut, oleh karena itu pada penelitian
ini dikembangkan sebuah konsep alat bantu jalan bagi penyandang
tunanetra dengan mendesain sebuah perangkat baru yang dapat
menutupi keterbatasan yang ada pada tongkat konvensional. Metode
yang digunakan dalam pencarian data yaitu metode observasi untuk
mengetahui tingkat keberhasilan alat. Alat yang dapat dirancang
menggunakan arduino uno sebagai pemroses sensor ultrasonik dan
mikrokontroler ESP 32 sebagai pemroses data. Sensor ultrasonik
untuk mendeteksi halangan yang berada di depan, di kanan, di kiri dan
di bawah dengan set point <60 cm, <50 cm,<50cm,<35cm, <
100 cm. Dilengkapi dengan sistem GPS yang dapat mengetahui lokasi
dimana tunanetra berada dan tombol darurat apabila tunanetra dalam
keadaan bahaya . Output dari sensor berupa suara yang dapat dipilih
menggunakan speaker atau headset . Dari hasil pengujian secara
keseluruhan, tongkat tunanetra dapat bekerja dengan baik yaitu dapat
mendeteksi halangan depan, kanan, kiri dan bawah dengan tingkat
keakurasiannya sebesar 97,78% dari 15 kali percobaan , bisa
mendeteksi objek halangan dengan baik rata-rata waktu 3.71 detik,
speaker dan headset bekerja dengan baik apabila mendeteksi adanya
halangan, tombol darurat bekerja dengan baik dengan rata-rata waktu
pengiriman 5 detik, dan sistem GPS mendeteksi lokasi tunanetra
dengan baik dengan rata-rata error sebesar 4,462 meter dari percobaan
di 5 titik lokasi.

Kata Kunci : Tongkat tunanetra, Mikrokontroler ESP 32, Arduino
Uno, GPS, Sensor ultrasonik.



ABSTRACT

Today's blind people still have difficulties in carrying out their
activities, especially in terms of mobility in society. This is of course
due to the lack of facilities and infrastructure that can support blind
people in carrying out their daily activities. One of the facilities
commonly used is the blind stick, with this stick the blind people are
quite helped especially when walking, but the conventional stick has
limitations, one of which is that it cannot detect the presence of objects
that are outside the reach of the stick, therefore In this study, a concept
for walking aids for blind people was developed by designing a new
device that can cover the limitations of conventional canes. The
method used in the search for data is the observation method to
determine the level of success of the tool. The tool that can be designed
uses Arduino Uno as an ultrasonic sensor processor and an ESP 32
microcontroller as a data processor. Ultrasonic sensors to detect
obstacles in front, on the right, on the left and below with a set point
of 60 <cm,50<cm, 50 <cm, 35<cm, 100 < cm. Equipped with a
GPS system that can find out the location where the blind are located
and an emergency button if the visually impaired are in danger. The
output of the sensor is in the form of sound that can be selected using
speakers or a headset. From the overall test results, the blind stick can
work well, namely it can detect front, right, left and bottom obstacles
with an accuracy rate of 97.78% from 15 trials, can detect obstacles
well with an average time of 3.71 seconds, speakers and the headset
works well when it detects an obstacle, the emergency button works
well with an average delivery time of 5 seconds, and the GPS system
detects the location of the visually impaired with an average error of
4,462 meters from the experiment at 5 location points.

Keywords: Blind stick, ESP 32 Microcontroller, Arduino Uno, GPS,
Ultrasonic sensor.
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DAFTAR ISTILAH

Flowchart : Diagram alir atau bagan yang
mewakili algoritma. Alir kerja
atau proses, yang menampilkan
langkah-langkah dalam bentuk
symbol-simbol  grafis  dan
ututannya dihubungkan dengan
panah. Diagram ini mewakili
ilustrasi atau penggambaran
penyelesaian masalah.

Blok Diagram : Suatau perencanaan alat yang
mana di dalamnya terdapat inti
dari pembuatan sebuah alat atau
modul tersebut

Frekuensi : Ukuran  jumlah terjadinya
sebuah peristiwa dalam satuan
waktu. Satuan yang digunakan
adalah  hertz,  menunjukan
banyak puncak panjang
gelombang yang melewati titik
tertentu per detik.

Output : Keluaran

Input : Masukan

Fleksibel : Mudah diatur

Error : Penyimpangan terhadap nilai
standar  dibandingkan nilai
terukur

Sofware : Perangkat lunak

Hardware : Perangkat keras

Wiring : Tempat pengkabelan pada
rangkaian elektronik

Low Vision : Mereka  yang  mengalami
kelainan pengelihatan

sedemikian rupa tetapi masih
dapat membaca huruf yang
dicetak besar dan tebal baik
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Total Blind

Desain
Mekanik
Alat Ukur

Rancang Bangun

Petunjuk Jalan
Halangan

menggunakan  alat  bantu
pengelihatan maupun tidak
Seseorang yang tidak memiliki
pengelihatan sama sekali atau
hanya memiliki persepsi cahaya
sehingga harus mengoptimalkan
indra-indra non pengelihatan.
Rancangan

Perakitan

Alat yang digunakan untuk
mengukur benda
Penggambaran,  perencanaan
dan pembuatan sketsa atau
pengaturan  dari  beberapa
elemen yang terpisah ke dalam
suatu kesatuan yang utuh dan
berfungsi

Menunjukan jalan

Rintangan
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DAFTAR SINGKATAN

GPS : Global Positioning System

DC : Direct Current

AC : Alternating Current

WiFi : Wireless Fidelity

110 : Input / Output

GND : Ground

V : Volt

PVC : Polivinil Clorida

IDE : Integrated Development

Environment
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