
Bab 5

Simpulan dan Saran

Dalam bab ini dipaparkan simpulan untuk menjawab identikasi masalah dari Tugas
Akhir ini. Selain itu, terdapat saran untuk pengembangan penelitian Tugas Akhir
ini berdasarkan berdasarkan simulasi dan pengujian selama pengerjaan Tugas Akhir.

5.1 Simpulan
Pada akhir Buku Tugas Akhir, terdapat beberapa simpulan yang dapat dipaparkan
dengan penjelasan sebagai berikut:

1. Telah ditentukan model kinematika tangan prostetik dengan jumlah 25 derajat
kebebasan (25 DOF). Model kinematika tersebut ditentukan berdasarkan
siologi tangan manusia dan fungsionalitasnya dalam menggenggam. Melalui
analisis DH, didapatkan tabel DH yang berisikan parameter yang mende-
nisikan model kinematika setiap jari pada tangan prostetik. Berdasarkan
parameter DH yang telah didapatkan dari setiap jari pada tangan, didapatkan
matriks transformasi homogenus yang mendeskripsikan pose dari ujung jari
terhadap base masing-masing jari. Hasil matriks transformasi homogenus
tersebut kemudian dilakukan transformasi agar koordinat yang semulanya
bersifat lokal, menjadi global. Kemudian model kinematika disimulasikan
untuk melihat pergerakan model kinematika melalui SynGrasp.

2. Telah berhasil dirancang simulator yang dapat menguji hasil desain SolidWorks
untuk menampilkan pergerakkan desain. Simulator tersebut dirancangan
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dengan menghubungkan perangkat lunak SolidWorks dan MATLAB melalui
toolbox Simscape Multibody.

3. Telah berhasil dirancang sebuah purwarupa tangan prostetik. Purwarupa
tangan prostetik dilengkapi dengan mekanisme gerak sederhana menggunakan
tali rami dan senar elastis dengan penggerak berupa servo motor yang
dikendalikan oleh sebuah arduino uno.

4. Dikarenakan purwarupa masih bersifat openloop, maka tidak dapat ditentukan
dengan pasti magnituda kesalahan/error saat pengukuran dilakukan, sehingga
hasil yang didapatkan merupakan estimasi .

5.2 Saran
Adapun saran pengembangan yang dapat direkomendasikan untuk pengembangan
penelitian berdasarkan simulasi dan pengujian adalah sebagai berikut:

1. Melakukan penentuan solusi inverse kinematics. Dalam penelitian ini
belum dilakukan penentuan solusi inverse kinematics karena hanya berfokuskan
pada penentuan solusi forward kinematics.

2. Pengembangan Sistem Penggerak. Sistem penggerak purwarupa masih
mengandalkan servo motor yang menerima input dari arduino yang harus
diatur secara berkala ketika ingin mengubah sudut pada servo motor.

3. Mendesain Ulang Tangan Prostetik. Purwarupa yang digunakan selama
pengujian berfokuskan pada gerakan Flexion dan Extension.

4. Melakukan pengolahan citra untuk melacak pergerakan tangan.
Proses pengolahan citra dilakukan pada citra hasil tangkapan saat tangan
prostetik dalam keadaan diam (setelah servo mencapai titik tertentu).

5. Mengembangkan pengolahan citra agar mampu melacak posisi dari
seluruh ujung jari. Pada pengujian dan penerapan pengolahan citra, hasil
pengolahan citra hanya dapat menentukan posisi dari satu ujung jari saja.

6. Mengembangakan Sistem Kendali Purwarupa. Purwarupa yang
digunakan selama pengujian masih bersifat open loop sehingga tidak dapat
ditentukan dengan pasti nilai error pada pergerakan jari.
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