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ABSTRAK

Penyandang Tunanetra adalah orang yang mengalami gangguan
penglihatan. Permasalahan yang dihadapi oleh penderita tunanetra
diantaranya yaitu kesulitan menghindari halangan saat berjalan, kesulitan
dalam mencari barang, kesulitan meminta pertolongan orang lain jika
dalam keadaan bahaya diluar rumah, dll. Penyandang tunanetra biasa
menggunakan tongkat tunanetra konvensional hanya sebagai penujuk
jalan dan untuk menghindari rintangan dihadapannya. Tongkat tunanetra
konvensional masih memiliki kekurangan diantaranya tidak bisa
mendeteksi adanya air, sistem keamanan (tombol darurat), dan remot
kontrol perangkat elektronik rumah tangga. Oleh karena itu penelitian ini
mengembangkan konsep tongkat yang mampu mendeteksi halangan,
lokasi, dan kendali jarak jauh. Penelitian dilakukan dalam dua tahap yaitu
membuat alat dan menguiji alat. Alat dibuat menggunakan Arduino nano,
sensor ultrasonik HC-SR04, modul bluetooth, GPS, SIM 8001, modul Df
player mini, kabel dan speaker. Sensor ultrasonik mendeteksi halangan di
kanan, kiri, depan, bawah, dan lubang dengan nilai target <50 cm, <50
cm, <50 cm, <45 cm, dan >52 cm. Tongkat ini terdapat fitur pendeteksi
air. Keluaran dari sensor berupa suara melalui headset atau speaker.
Tongkat ini dilengkapi dengan sistem tombol darurat menggunakan GPS
dan SIM 8001 yang dapat menentukan dan mengirimkan lokasi
keberadaan tunanetra berupa SMS ketika dalam bahaya. Terdapat tombol
untuk menyalakan kipas angin dan lampu dengan output suara speaker,
sehingga penyandang tunanetra tidak perlu mencari remot atau saklar
untuk menyalakannya secara manual. Hasil pengujian terlihat tongkat
tunanetra dapat bekerja dengan baik yaitu dapat mendeteksi objek
halangan kanan dengan waktu delay 4,5 detik, kiri 4,2 detik, depan 4,5
detik, bawah 4,1 detik dan lubang 4,1 detik secara keseluruhan
mempunyai nilai error sebesar 1,34 % tingkat keakurasian 98,6 % dari 10
kali percobaan. Sensor air dapat mendeteksi adanya air dengan delay 3,6
detik. Modul GPS terdapat error yang dihasilkan yaitu sekitar 1,992
meter. Modul Bluetooth untuk menyalakan kipas dan lampu dapat bekerja
dengan halangan sejauh 9 meter sedangkan tanpa halangan sejauh 17
meter. Output suara sensor dapat bekerja dengan baik bisa secara
langsung maupun menggunakan headset.

Kata Kunci : Arduino Nano, Sensor ultrasonik, Tongkat tunanetra,
GPS, SIM 800I.
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ABSTRACT

Blind people are people who have visual impairments. The problems
faced by blind people include difficulty avoiding obstacles when walking,
difficulty finding items, difficulty asking for help from others when in
danger outside the home, etc. Ordinary blind people use a conventional
blind stick only as a guide and to avoid obstacles in front of them.
Conventional blind sticks still have drawbacks, including not being able
to detect the presence of water, security systems (emergency buttons), and
remote controls for household electronic devices. Therefore, this research
develops the concept of a stick that can detect obstacles, location, and
remote control. The research was conducted in two stages, namely
making tools and testing tools. The tool is made using Arduino nano,
ultrasonic sensor HC-SR04, bluetooth module, GPS, SIM 800l, mini Df
player module, cables and speakers. The ultrasonic sensor detects
obstacles on the right, left, front, bottom and holes with target values <
50 cm, <50 cm, <50 cm, <45 cm and =52 cm. This stick has a water
detection feature. The output from the sensor is in the form of sound
through a headset or speaker. This stick is equipped with an emergency
button system using GPS and SIM 800l which can determine and send the
location of the blind in the form of SMS when in danger. There is a button
to turn on the fan and lights with speaker sound output, so the blind don't
have to look for a remote or switch to turn it on manually. The test results
show that the blind stick can work well, that is, it can detect object
obstacles right with a delay time of 4.5 seconds, left 4.2 seconds, front 45
seconds, bottom 4.1 seconds and holes 4.1 seconds overall has an error
value of 1.34% accuracy rate of 98.6% from 10 trials. The water sensor
can detect the presence of water with a delay of 3.6 seconds. The GPS
module has an error that is generated, which is around 1,992 meters. The
Bluetooth module for turning on fans and lights can work with obstacles
as far as 9 meters while without obstacles as far as 17 meters. The sound
output of the sensor can work properly and can be heard directly or using
a headset.

Keywords: Arduino Nano, ultrasonic sensor, blind stick, GPS, SIM 800I.
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: Perancangan alat yang mengandung intisari
pembuatan alat atau modul

: Flowchart atau diagram alir yang mewakili
suatu algoritma. Alur kerja atau proses
yang  merepresentasikan  langkah-
langkah dalam bentuk simbol grafik
dan yang urutannya dihubungkan
dengan panah. Diagram ini
menunjukkan contoh atau deskripsi
solusi untuk masalah tersebut.

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

: Masukan

: Keluaran

:Penyimpangan dari nilai standar
dibandingkan dengan nilai terukur.

. Perangkat keras

. Perangkat lunak

: Rangkaian kabel pada komponen elektronik

: Perakitan

- Rancangan

. Penggambaran, perencanaan dan pembuatan
sketsa atau pengaturan dari beberapa
elemen yang terpisah ke dalam suatu
kesatuan yang utuh dan berfungsi

. Alat yang digunakan untuk mengukur

benda
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