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Pendahuluan

Kursi roda dapat digunakan sebagai alternatif untuk memenuhi kebutuhan aktivitas Kklien.
Pemenuhan kebutuhan aktivitas adalah bagian penting dalam meningkatkan kemandirian klien di rumah.[1]
Kegiatan sehari-hari biasanya dilakukan di atas kursi roda karena tingkat imobilisasi lebih rendah daripada di
tempat tidur. Mobilitas adalah kebutuhan dasar manusia untuk hidup, tetapi karena gangguan fisik yang mereka
alami, mobilitas menjadi sulit bagi mereka.[2] Kekurangan fisik serta kekurangan mental dan intelektual seringkali
membuat orang yang disabilitas atau diffabel dipandang sebelah mata. anggapan bahwa mereka mengatakan bahwa
anggapan manusia normal pada umumnya tidak selalu benar tentang disabilitas.[3] Dengan kondisi pengguna kursi
roda yang seperti itu, efisiensi dari kursi roda elektrik baik secara ergonomi maupun peforma tidak dapat dengan
baik. Ergonomi mencakup sistem kehidupan, fisiologi, ilmu otak, perancangan,papan danrencana atau pengaturan
yang juga Dberkaitan dengan perampingan, efektivitas, kesejahteraan, keamanan, dan _kenyamanan

manusia di lingkungan kerja, di rumah, dan di tempat hiburan [4].

—\ i i .
UMS":)? @& www.umsida.ac.id umsida1912 3 umsida1912 f i}f}iﬁgdiyah © umsida1912



Pendahuluan

Untuk membantu ergonomi diperlukan antropometri khususnya dalam perencanaan perlengkapan dengan memperhatikan
standarrergonomi, dimana antropometri berasal dari kata Antro yang berarti manusia dannnMetri yang berarti ukuran
[6]. Kesimpulannya, antropometrimmerupakan suatu tinjauan yang berhubungan dengan memperkirakan komponen-
komponen tubuh manusia. Antropometri pada dasarnya menyangkut ukuran atau kemampuan tubuh manusia yang
sebenarnya, termasuk disini lurus ukuran, berat, volume, ruang pengembangan, dan lain sebagainya. Informasi
antropometri akan sangat berguna dalam penataan perlengkapan kerja atau kantor kerja [6]. Strategi yang digunakan
dalam eksplorasi ini adalah Rapid UpperLimb Assessment (RULA). Suatu strategi pemeriksaan untuk mengeksplorasi
permasalahan pada pelengkap atas. Teknik ini tidak kmemerlukan perangkat keras khusus
untuk menentukan posisi leher, punggung, dan lengan atas. Setiap gerakan diberi skor yang telah ditentukan
sebelumnya. Peforma adalah suatu pencapain/kinerja yang didapat dari suatu alat yang menjadi tolak ukur untuk alat
tersebut. Dengan adanya peforma dapat diketahui suatu alat tersebut dapat beroperasi dengan maksimal sesuai dengan

spesifikasi yang tertera.
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Dalam pengujian ergonomi pada kursi roda elektrik non lipat, yaitu:

a. Bagaimana menganalisa kesesuaian anthropometri postural tubuh pengguna (Disabilitas)
dengan kursi roda elektrik non lipat ?

b. Bagaimana menganalisa postural pengguna dengan metode Rapid Upper Limb Assessment

(RULA) ?

Dalam pengujian peforma pada kursi roda elektrik non lipat, yaitu:
a. Bagaimana Peforma Sistem Pendorong Elektrik ?
b. Bagaimana Peforma Sistem Kendai Arah ?

c. Bagaimana Peforma Pengereman ?
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Tujuan Penelitian

Dapat mengetahui Anthropometri postural tubuh pengguna
disabilitas terssebut

Dapat mengetahui hasil postural pengguna dengan metode Rapid
Upper Limb Assessment-( RULA )

Dapat mengetahui hasil peforma sistem pendorong, kendali arah,
pengereman dari kursi roda elektrik non lipat

Dapat memastikan bahwa kursi roda elektrik mampu
digunakan dalam berbagai kondisi lintasan
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Metode

Metodologi ini akan memberikan penjelasan dalam bentuk diagram
skema metode pelaksanaan. menunjukkan diagram alir yang dapat
digunakan untuk menggambarkan proses penelitian.

1. Pengumpulan data

Data Primer Pengambilan data primer dilakukan dengan cara:
Observasi atau pengamatan langsung saat pengujinan kursi roda
elektrik non lipat.

Data Sekunder: Data sekunder dikumpulkan melalui penelitian
pustaka dari jurnal nasional dan internasional yang relevan. Selain
itu, lebih banyak referensi terkait kursi roda elektrik non-lipat
ditemukan melalui internet dan sosial media.
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2. pengujian alat

Pengujian Ergonomi

Metode

X Uji Kesesuaian Antropometri pada pengguna ( Disabilitas )

- _al9l.

Dimensi Keterangan Nilai

D1 Tinggi tubuh
Dz Tinggi mata
D3 Tinggo: bahu
D4 Tinggo siku
D5 Tingg: pinggul
Da Tingoi tulang mias
D7 Tinggl wung jari
Da Tinggi dalam posisi duduk
Da Tinggi mata dalam posisi dudulk
D10 Tinggi bahu dalam posisi duduk
D11 Tinggi siku dalam posisi duduk
D12 | Tebal paha
D13 Panjang lutut
D14 Panjang popliteal
D15 Tinggi lutut
Dl1é Tinggi popliteal

N 1Y ' A\ EEETATRTTTITR N

17 Lebar =izi bahu

18 Lebar bhahn basian atas

rl< Lebar pinEsul

20 Tebal dada

D21 Tebal perart

D22 FPenjans lenz=mn stas

DEs Panjangs lengan baowah

g FPenjans rentans tanzan kbedepan

D25 FPenjans babhu seneEssm tan=an kadespan

| et FPenjans kepgala

¥27 Lebar kepala

D= E FPenjans= tan==m

D2 L ebar tan=a=m

D=0 Panjangz kako

D=1 Lebar kakd

D=2 FPenjans rentans tanzan e samipinge

D= FPenjans remtans sikw

D=4 TineEEl Zesnz=sam taEmgEsn keatss dalam posisi
1 firi

=S Tingel Zenggsom tEmEasn eatas  dalam posisd
dsdk

I FPenjans eenssarnsn tangan ke depan
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Metode

** Analisa postural pengguna ( Disabilitas ) dengan metode Rapid Upper Limb Assessment (RULA)

Nao Pergeralan Adjust Skor

Posisi lemgan ztas
2 | Pozisi lengan bawsh

[N}

Pozisi pergelanzan fangan

4 Poszist laher

5 Posisi badan
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Metode

Pengujian Peforma

** Uji Coba Peforma Sistem Pendorong Uji Coba Peforma Sistem Kendali Arah
Tterm Peu.g;-u.jisn Kriteria Kebarterirnaan Has=il Keterangan Ttemn PEIIE.'I.[JIH]‘.'I Eriteria Kebarteritnazs Ha=il KETEI.’E.'IIEE.I‘.‘I.
N Teforms Sistem | Fadius belok maksimum
e OTanE marnp mendarong kursi
Elalktrik roda dengan beban hingga Kendai Arzh kursi roda (derajat)
2000 Hewton Arzh balok-kiri dan kanan

Sistem Pendorong elekirik
mamnp mendorong kursi

meamnilikd radius vang sama.

rods pada lintazan rmenajak
hingea 15 derajart {2x sudhrt
ramy, 7 derajat)

Bistem pengsndali mampna
mengsubah keacepatan dari nol
hingea kecepatan makzirmnm

Kecepatan gerak karszi roda
dapat diubah tanpa
menibulkan sentakan stan
abamn kajut

Ketingzisn rinangzamn
{obstacke) vang dapat dilahai
kursi roda (mrm)

Konsuns enerzi (omWh)

Jarak tennpaib maksimom etk
battery terisi perub (ko)
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Metode

X Uji Coba Peforma Pengereman

Itermn Penzujian Eriteria Eebarterirnaan Hasil Eeterangan
Peforma Iiilai perlambatan
Pengersman maksimum sysiem

pangereman pada kecapatasn

mzks .

IS0 T176-2-2017(E).

Sndut kemirinzan maksimum
vang mampa ditahzn olsh
Fystem PenSETEmEn tanpa
mengakibatkan korsi roda
terperozak. (Standard, sudot

kamiringam 10 derajat)
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Metode

3. analisis data

Setelah dilakukan pengujian ergonomi pada kesesuaian antropometri postural tubuh pengguna ( Disabilitas ) dan Analisa
postural pengguna dengan metode Rapid Upper Limb Assessment ( RULA ) dan pengujian peforma pada sistem pendorong,
sistem kendali arah, sistem pengereman dapat di analisa bahwa kursi roda elektrik non lipat ini apakah masih ada kekurangan
yang dapat menimbulkan tingkat kenyaman bagi penggunanya.

4. Hasil dan Pembahasan

Hasil dari penelitian pengujian ergonomi dan pengujian peforma kursi roda elektrik non lipat . Pengujian ergonomi yang terdiri
dari pengujian kesesuaian anthropometri postural tubuh pengguna ( Disabilitas ) dan pengujian postural pengguna dengan
metode Rapid Upper Limb  Assessment ( RULA ) adalah suatu pengujian yang bertujuan untuk mengetahui tingkat
kenyamanan pengguna tersebut untuk mengoperasikan kursi roda elektrik non lipat tersebut dan pengujian peforma yang
terdiri pengujian sistem pendorong, kendali arah, pengereman adalah pengujian yang bertujuan untuk memastikan bahwa kursi
roda elektrik mampu digunakan dalam berbagai kondisi lintasan.
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Metode

5. Kesimpulan dan saran

Setelah proses pengujian dilakukan maka dapat ditarik kesimpulan dan saran yang bertujuan untuk memberikan masukan
agar kedepannya kursi roda elekrik non lipat ini dapat lebih disempurnakan lagi serta untuk penelitian, referensi dan
pandangan untuk menciptakan kursi roda elektrik yang lebih baik lagi.

@& www.umsida.ac.id umsida1912 W umsida1912 ey @ umsida1912



Hasil

Pengujian Ergonomi
1. Uji Kesesuaian Antropometri pada pengguna (Disabilitas)
Dari hasil pengujian Antropometri Tubuh Pengguna dengan Kursi Roda mendapat hasil sebagai berikut

ITEeta TrHamen=1 k=
Irimme=ersi i At ropesreset Tl ]Dun?tmum Fuoda ToEe . 1§? 1!? tﬂ
Amndropometri Fempruma Foarsi Foda Feng=oms 16) ? ¥
(Disabikitas) (Drisabilitas) o] : h - e

IS (foreamen - Fanj=mgzs a0 Sesamd -
len =t Hemdrest s
o1& (Fopht=al Tin==1 Tidak
Fozdighe g pijzbozen keaki 305 Sesuad 828 = A

ko= hemegas 263

chsiiic | ¥L
e = WS
telapalks keaks a2 Pijakan kakd 155

o=
D50 Danjass Famjens Tic=k ", '
telapalk: kaks 2IE mijake=e koakd 1455 Bema=g e E

o= i
o111 (arme=rest Tin==1 Tid=k =
e 108 ]:lzl:l:l.::l:l:|=_=t - Zemamd

dood berswpmat

ek
D17 (=Shoalder Lebar Semaed
sicih= ) =4I sandaram L =

ek
D10 (Shoalder Tin=si==mda Semaed
Hadghr om sear F7.T=E rary chefakc 43
EoEIiom
1 (hap wadtEa) _ TLetbar Bomr=1 - Semaed

25 = i 47 = . .
siga.ac.ia () umnsiaayiz umsidal912 f muhammadiyah © umsidal912 14

sidoarjo




Hasil

Dari hasil Dimensi Antropometri Tubuh Pengguna ( Disabilitas ) dan Dimensi Kursi Roda Pengguna ( Disabilitas ) dapat disimpulkan

bahwa :
> Secara umum proporsi tubuh sisi kiri dan kanan Mas Bagus tidak sama. Bahu kanan terlihat lebih tinggi dibandingkan bahu Kiri.
> Popliteal height lebih panjang dari jarak antara dudukan dan pijakan kursi roda sehingga menyebabkan posisi kaki menekuk/menyerong

>Jarak antara handrest/sandaran tangan dan dudukan kursi roda lebih panjang dibandingkan tinggi lengan atas pada posisi duduk. Oleh

karenanya, posisi bahu kanan terangkat ke atas pada saat lengan bawah diletakkan di handrest dan tangan mengoperasikan kontroler.

>Panjang pijakan telapak kaki bawah lebih pendek dibandingkan panjang kaki sehingga tidak seluruh permukaan kaki Mas Bagus dapat
disupport oleh pijakan.

> Lebar dan tinggi sandaran kursi roda sudah cukup dan sesuai ukuran antropometri Mas Bagus.

N P .
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Hasil

2. Analisa postural pengguna ( Disabilitas ) dengan metode
Rapid Upper Limb Assessment (RULA) —_AmAvaias MICK; TORU G AN

Step’ltl,oralel'pper,RUm ,':"l'”‘":i“‘l‘.‘ SltpO-'Lmu:\'«kPo'.idol‘ai —
Skor pada RULA didapatkan hasil sebesar 4 yang berarti agar | & 6 6
mendapatkan postur tubuh bagian atas pengguna (Disabilitas)

yang lebih ideal, beberapa perubahan perlu dilakukan. " e

A

te s . ) . A\
n ) ? ) } } :)m:v' N
Lowsr Arm f f /AT

ot W (1) (1) (7
VU Lﬁ I/,

Force Load Score U
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Hasil

lteme Pengujun Erdena Keberterimaam Haxil Eoarberascran
11 Pefomean Sisbem | Sissemn Pendorong elekirik Kmsi mosda bisa berjalas -
PengLIJ 1an PEfO rma . FRRE ! (Km) pezisi pevali hingga hahis
Fendorong EFETT e o & kuersi [ O i e cepatan moermal
. - 9
- Flekmmk ol |||_-|-|5_‘_'| beban himgea = Eetiha digpunakes bebas sexniar LNE K
1. Peforma Sistem Pendorong 0300 Mermicm 1200 N
kecepaton maks. L0
- - q
Sissemn Pendorong clekirik lidak mompu melewati kecepalon maksizmim | ) \ens
lan  tamiskam  dengam ) L amjam (1hugi  dengam
mnasapu mendorong ks - d £ K HW':H:I' T
. . X Eemdringas 540 7 SR einiasall sl tware
roada padda lintason mensjak i B )
Eingga 15 derajot (2x st speednmeter di hp)
rampe, T derajath
Acwalnyya yang kursi roda
Histem pemgenddali mamnpu
cizen lalu digge rak oan
mnempguihah kevepatan dari ool
ol maju kedepan dengam
hingga kecepatan maksimam
ecepatan ks
Kecepaton gerak kursi roda Besfungas desggan baik
dapat disshaly tasga < |
mnemibulkan sentakas atau
beban kejut
Ml s mie et
Kalimggian ninasgan
ol clbstacke = 13 man, Tidak
fobstacle) vasg dapat dilalui
e EE T mie levwal
Soarss Toddla Crsen
oo sl == 2 man
KoSmiimsl el Yaog
diperiakan odalal sehesar
280 WWho peer jame §oddam
Eooomumsn esnergi | W )
- kapasitas aki dalams Wk
sehesar 24 v X 30 Ah =
el W
Jarak tempuly nmaksimim Jarak tempull ek samiun
weniuk battery ferisi penuh ol pada  baierai pada san
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2. Peforma Sistem Kendali Arah

Hasil

Itena Pengujian

Errieriad ko eberteripanan

Heisil

el angda

Peloomea Sistem

Kendai Arah

Eadius belok maksimons

&) rodla (deTajat)

Radius belok minenum |

PRpvenAdengan sudut helok
Mndasimusn noda  sekical

x|a"

Arah bebok-kiri dan kanan

miemiliki radis yang sama.

- Arah belok ke kin tidak
ferfungst  dengan baik
pada sl disgunasal pada
womdisi awal sedang
melaju. Aruh  belok
kanan  hanya  berfusgsi

Fotiaa komsdisl g al diam

universitas
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3. Peforma Sistem Pengereman

Hasil

Itens Pengujian

Errieria kbt riesan

Hasil

Eeterangamn

Pelorre

Pengereman

Mulm perlanshaian
BVl s DTS & Sl
Eengersinan pada kerepaiaan
BN DT

1540 F176-2- 201 ER

Fengujuan Drec-wieel
tidak dapas  dilakukan
HnremE ik ETi ]
SRS RIS [ S RS S R
aliran daya dan meosor ke
rod. SisteEm PenEereimali
mamaal pada roda tidak
S EET] menghemtikan
laju  kursi roda  dalam
Sedoam ol penggcmk
akil Laju Eursi moxda
merniEnil Jika R
P T dihemiikan
(LSS T sEooepalan

climesra s

Sudul Eermiringan mak siam
wang mnamnpu ditahan oleh
SYRLEM Pl geTeman mnpa
EreeEcrak bl ars Seersa rosda
rerperosnk. | Standard, sudot

Eersammgas 141 |||:"|'.|_|.|I i

Histemn pemperconam fidak
Disa IEsthan ks roda
dhalam sosdizi daam pada

liniason menmg >0~
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KESIMPULAN

Berdasarakan dari analisa dan penelitian dari “ Uji Ergonomi dan Uji Peforma Kursi Roda Elektrik Non Lipat “ dapat
disimpulkan sebagai berikut :

1. Terdapat perbedaan signifikan antara dimensi tubuh pengguna dengan dimensi kursi roda. Beberapa aspek seperti tinggi
dan lebar bagian-bagian tertentu tidak sepenuhnya sesuai, misalnya tinggi pijakan kaki dan tinggi handrest.

2. Evaluasi postur menggunakan metode RULA menunjukkan skor yang menyarankan perlu ada perubahan agar postur
pengguna dalam kursi roda lebih optimal dan mengurangi risiko cedera muskuloskeletal.

3. Meskipun sistem pendorong mampu menangani beban tertentu dan lintasan menanjak dengan kemiringan tertentu, sistem
ini memiliki masalah dengan konsumsi energi, jarak tempuh maksimum, dan stabilitas pengendalian.

4. Pada sistem kendali arah terdapat masalah dengan kemampuan belok kursi roda, terutama pada arah kiri dan saat digunakan
dalam kondisi bergerak.

—N i i .
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KESIMPULAN

5. Masalah utama terletak pada sistem pengereman yang tidak mampu memberikan perlambatan pada kursi roda dalam kondisi
tertentu, seperti pada lintasan miring.

6. Secara ergonomis, kursi roda masih membutuhkan penyesuaian lebih lanjut untuk memastikan kenyamanan dan keamanan
pengguna, terutama dalam hal sesuai dengan dimensi antropometri.

7. Performa kursi roda menunjukkan adanya kekurangan yang perlu diperbaiki, terutama dalam hal efisiensi energi, kestabilan
pengendalian, dan sistem pengereman yang dapat diandalkan.

o iversi .
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