ALAT TERAPI GERAK LENGAN BERBASIS

dikembangkan. Penggunaan robotsebagai alat bantu terapy
telah membawa kemajuan pada pengembangan alat baru -
didalam penggunaannya sebagai alat terapis stroke. Kemajuan
teknologi ditujukan untuk memaksimalkan usaha pemulihan
kembali pasien dengan meminimumbkan waktu rehabilitasi dan
mendorang motivasi pasien untuk cepat sembuh.
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Latar Belakang Masalah Pelaksanaan Tahun Pertama Prototype 2
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Rumusan Masalah

suatu rancangan alat yang bisa membantu terapi gerak lengan
untuk pasien pasca stroke yang movable dan berbasis sistem
kendali sendirl akan dilakukan. Dengan menggunakan sistem
kendali sendiri inl diharapkan akan lebih memberi rasa nyaman
bagl pasien dan mendukung proses kemandirian.

Test eror posisi

Drar| tabel data diatas terlihat bahwa motor b atau ke 2 adalah
yang paling tidak stabil. Dimana eror yang dihasilkan variasinya
adalah tertinggi diantara motor yang lain. Hal ini disebabkan
karena mengalami beban gravitasi yang tertinggi
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