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ABSTRAK

NodeMCU ESP 8266nerupakan sebuah alat yang praktis dalam segi
dimensi dan memiliki fungsi yang untuk bebagai kahan manusia sebagai
microcontroller,sampai dengan pengontrolan jarak jauh. Penelmidpertujuan
untuk memenuhi kebutuhan robotisasi di lingkungaedis1 yang mudah
diaplikasikan dan mengingat pentingnya keamanan ldmelamatan petugas
medis dalam menangani pasien COVID-19 agar tidakulée. Dengan
memanfaatkaNodeMCU ESP 8268ebagai pemroses damartphone android
sebagai pengendali dari jarak jauh dengan perardsiangl WiFi Wireless
Fidelity) kemudian akan diproses olBlodeMCU ESP 826@elalui motorshield
driver L293D untuk menggerakkan roda dan mengirim peritegimadap sensor
ultrasonic agar robot tidak menabrak. Selain dapat bergerbktrdapat juga
melakukan sterilisasi ruangan dari kuman dengangmésungkannya dengan
lampu ultraviolettype C (UV-C) dilain sisi robot dapat juga digunakan agdi
pengantar makan pasien di mana pada bagian alasg it switch / micro
switchyang terhubung deng&todeMCU ESP 826@an dikirimkan kedatabase
yangterhubung ke website untuk mengetahui bahwa maksudath diambil atau
belum oleh pasien. Berdasarkan pengujian robot yeladp dilakukan,ternyata
dapat bergerak sempurna dan segala fitur berjalsums perintah sehingga dapat
dapat disimpulkan bahwa robot ini cukup membantuludiaplikasikan di dalam
lingkungan medis khususnya ruang isolasi di runaiit svilayahTegal

Kata Kunci :NodeMCU ESP 8266, WebsiRgngontrolan Jarak Jaubatabase
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BAB |

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Pada zaman modern saat ini teknologi berkembangatiesangat
pesat, teknologi juga merupakan salah satu bidagg ymempunyai
peranan penting dibeberapa aspek kehidupan martesmasuk dalam
dunia kesehatan. Sekarang sudah banyak berkemiséeg penunjang bagi
tenaga kesehatan dengan sistem android, sep@argaldiinia saat ini sedang
dilandapandemic corona virus diseas-(®0OVID-19) dimana penyakit ini
sangat mudah menular terhadap orang lain melaluitako langsung
terhadappenderita.

Selain itu penyebaran virus ini dapat diminimal&itara lain dengan
tidak berkontak langsung dengan orang lain, memaiasker, mencuci
tangan dan menghindari kerumunan. Jika orang stef&lena virus ini
diharuskan melakukan isolasi di ruang isolasi yarggniliki area terbatas
agar tidak menularkan ke orang yang sehat.

Oleh karena itu perlu penanganan dengan tepat ragagurangi
kontak langsung terhadap penderita dan diperlukeya juntuk pasca
penanganan pasien dengan memanfaatkan sebuahoggkiehgan Robot
berbasisinternet of Things(loT). Di manalnternet of Thingsmampu
melakukan kontrol terhadap robot dari jarak jauhgd® memanfaatkan

aplikasiremote controlledengan melalusmartphonguna mengantarkan



kebutuhan makan pasien sekaligus mensterilkan amelngkas pasien yang
telah dinyatakan sembuh

Dengan adanya Rancang Bangun Robot Sterilisasi ddetty/-C
Untuk Ruang Isolasi COVID-19 Dan Pengantar MakasidPaBerbasis
NodeMCU ESP 826bengan KontroSmartphonéndroid ini diharapkan
dapat menunjang fasilitas robot guna memberikan ukiatman dan
keamanan bagi tenaga kesehatan dalam penanganai OV

Salah satyrojectyang dikembangkan dalam tugas akhir ini adalah
Rancang Bangun Robot Sterilisasi Dengan UV-C UriRukang Isolasi
COVID-19 Dan Pengantar Makan Pasien BerbkideMCU ESP 8266
Dengan KontrolSmartphone AndroidDengan robot ini dapat di kontrol
dengarsmartphone androidan dipantau melalui websiteehingga Robot
dapat dipantau petugas dan dapat meminimalisirakol@ngsung antara

petugas medis danpasien.

1.2 Rumusan Masalah
Setelah melihat dari latar belakang diatas makausam
masalah pada penelitian ini adalah bagaimana praseang bangun
robot yang menggunakaNodeMCU ESP8266/ang terkoneksi

dengarsmartphonderbasisandroid ?



1.3 Batasan Masalah

1.4

Batasan masalah dibuat agar maksud dan tujuarmpeaeilitian ini

terfokus sesuai dengan tujuan dan fungsinya adalbagai berikut :

1 Menghasilkan rancangan Robot Pengantar Makan PES#HD-19 Isolasi
Rumah Sakit Berbasis NodeMCU ESP 8266 Dengan Klo&trartphone
Android

2. Robot berbasis Internet Of Things(loT)

3. Menggunakan Lampu Ultraviolet Type C guna menguranfigksivirus

4, Mikrokontroller menggunakan NodeMCU ESP8266

5. Menggunakan Motor Driver L293D dan Motor DC12V

6. Menggunakan baterai LiPo sebagaidaya

7. Menggunakan Sensor Limit Switch

8. Menggunakan tools Arduino IDE untukprogram

Tujuan

Tujuan dari dibuatnya penelitian ini adalah :

1

Mampu merancang sebuah alat “Robot Sterilisasi BengvVC Untuk
Ruang Isolasi COVID-19 Dan Pengantar Makan Pasgghdsis NodeMCU
ESP 8266 Dengan Kontrol Smartphone Android.”

Mampu memanfaatkan NodeMCU ESP 8266 sebagai mesfi@rima

perintah controlling melaluismartphone.



1.5 Manfaat
Manfaat yang didapat dari Tugas Akhir ini adalah :
1.5.1. Bagi Mahasiswa
1. Menambah wawasan mahasiswa tentang bagaimana cara
kerja mikrokontroller dengadatabasedanwebsite
2.  Memberi bekal untuk menyiapkan diri dalam duniaker;j
3. Mengetahui cara kerja SistddatabaseDanWeb Hostind?ada
Robot Pengantar Makan Pasien COVID-19 Isolasi Rusakit
BerbasisNodeMCU ESP 826®engan KontrolSmartphone
Android.
4. Menggunakan hasil atau data-data untuk dikenksang
menjadi TugasAkhir.
1.5.2. Bagi Politeknik Harapan Bersama
1 Sebagai tolak ukur kemampuan dari mahasiswa dalam
menyusun proposal.
2 Memberikan kesempatan pada mahasiswa untuk tegan d
berkomunikasi langsung denganmasyarakat.

1.5.3. Bagi Masyarakat

Robot ini diharapkan dapat bekerja dengan baikkumangatar makan
pasien COVID-19 sekaligus mensterilkan ruangan yseigelum atau
setelah di pakai pasien sehingga tingkat tingkaly@learan virus bisa
menurun, serta meminimalisir terjadinya kontak kamyg antara tenaga

Kesehatan atau orang yang merawat pasien COVID-19



1.6 Sistematika Penulisan Laporan
Untuk memudahkan dalam penulisan Tugas Akhir, mdkaat
sistematika penulisan dalam 6 Bab yaitu :

BAB | PENDAHULUAN

Bab ini membahas tentang latar belakang, rumusasalaig
batasanmasalah, tujuan, manfaat, dan sistematikdigen laporan.

BAB Il TINJAUAN PUSTAKA
Bab ini membahas tentang teori-teori daals perancangan yang
akan digunakan dalam penyelesaian tugas akhir yaitg berkaitan
dengan pembuatan SistébatabaseDan WebHostingPada Robot
Sterilisasi Dengan UV-C Untuk Ruang lIsolasi COVI®-Dan
Pengantar Makan Pasien BerbaNisdeMCU ESP 826®engan
Kontrol SmartphoneAndroid.

BAB [Il METODOLOGI PENELITIAN
Dalam bab ini dijelaskan tentang langkah-langkadu aahapan
perencanaan, alat dan bahan yang digunakan, damdenet
pengumpulan data.

BAB IV ANALISIS DAN PERANCANGAN SISTEM
Bab ini menguraikan analisis semua permasalahamna@da dimana
masalah-masalah yang muncul akan diselesaikanumpéaielitian.
Pada bab ini juga dilaporkan secara detail rancartgehadap
penelitian yang dilakukan, baik perancangan secanam dari

sistem yang dibangun maupun perancangan yangdpb#ifik.



BAB V HASIL DAN PEMBAHASAN
Pada bab ini berisi tentang uraian rinci hasil ydidapatkan dari
penelitian

BAB VI KESIMPULAN DAN SARAN

Pada bab ini berisi pernyataan singkat yang dijaradarihasil

penelitian dan pembahasan serta memberikan araipaicl &
peneliti sejenis yang ingin mengembangkan penelitia

DAFTAR PUSTAKA
Daftar pustaka ini berisi tentang judul buku, aetjldan jurnal yang
terkait laporan ini

LAMPIRAN

Lampiran iniberisi dokumentasi daource codeprogram.



BAB Il

TINJAUAN PUSTAKA

2.1 PenelitianTerkait

Berdasarkan topik Tugas Akhir yang diangkat, teatlapeberapa
referensi dari penelitian yang telah dilakukan gbétek sebelumnya guna
menentukan batasan-batasan masalah yang berkaitgardtopik yang akan
dibahas. Adapun beberapa referensinya adalah sbbekat:

Penelitian yang dilakukan oleh Takdir Tamba dkki@Q0dalam jurnal
penelitiannya yang berjudul Impelementasi Robot gfemakan Kontrol
Smartphone Android dengan Sistem komunikasi WI-&ilbBsis NodeMCU
ESP8266. Sistem robot ini menggunakan mikrokor@rolNodeMCU
ESP8266 yang dimana NodeMCU ESP 8266 ini berfusgjsagai pengolah
data, dan juga penerima jaringan WI-FI yang dipekaraoleh sebuah sistem
jaringan WI-FI. Sistem robot ini menggunakan sisp@ngontrolan dengan 4
menggunakan smartphone android untuk mengontrakgardari robot baik
gerakan roda maupun gerakan tangan robot, robeoh@nggunakan sistem
komunikasi jaringan WI-FI agar sistem robot dan igphane android dapat
terkoneksi, pada sistem robot ini menggunakan f2edrpengerak arah
putaran motor DC yang dimana driver Berfungsi mengian arah putaran
motor DC pada roda robot dan 1 driver lagi berfungguk menggerakan
arah putaran pada tangan robot [1]. Penelitian yhlagtukan oleh Sulisti

yanto dkk (2020) dalam jurnal penelitiannya yaegudul Pemanfaatan



Android untuk Sistem Kendali Robot dengan Mikrokotdr. Pada dunia
robotika, teknologi ini menarik untuk dipelajaniamun cukup sulit untuk
dilakukan pembelajaran secara konvensional. Dalaiimpembelajaran,
perlu untuk melihat langsung interaksi antara paogdan robot secara nyata.
Untuk itulah keberadaan alat sangat vital sebagpiementasi robot secara
praktis. Dari permasalahan tersebut, dilakukanlameftian tentang
penggunaan robot. Dengan metode penelitian daneparangan, peneliti
menggunakan mikrokontroler modul ESP8266 untuk raetrgl prototype
robot dengan interface aplikasi android.. Alat dagizendalikan melalui
jaringan wifi Local Area Network oleh aplikasi paaadroid [2].

Penelitian yang dilakukan oleh Wargijono Utomo dqkK19) dalam
jurnal penelitiannya yang berjudul Rancang Bangroid®ype Mobil Radio
Control Dengan Menggunakan NodeMCU ESP8266. Salahperwujudan
dari mobile robot itu sendiri adalah Radio Con@ak atau disingkat RC Car.
Kontrol RC Car sendiri biasanya menggunakan jolstatau perangkat
khusus seperti remote control konvensional. Namengdn metode dan
pengembangan tertentu, RC Car dapat dibuat dengamanfaatkan media
kendali berupa smartphone Android. Smartphone yangmnya dimiliki
oleh semua orang dapat dikolaborasikan dengan ltekindireless Fidelity
(Wifi) dan aplikasi khusus sebagai pengendali RC. Catuk berinteraksi
dengan smartphone dan wifi, penggunaan developimesrid NodeMCU
berbasis ESP8266 digunakan untuk membangun RCRCaCar yang bisa

dikontrol melalui smartphone tentunya sangat psaténgan aplikasi yang



dibuat sedemikian rupa dan nantinya bisa dikembamglagi untuk
kebutuhan lainnya [3].

Penelitian yang dilakukan oleh mahasiswa Telkonvehsity dan LIPI
(2020) dalam website resminya. Penelitiannya yagrgutul Autonomous
UV-C Mobile Robot (AUMR) Alat ini akan dimanfaatkamtuk Desinfeksi
& Sterilisasi pada Ruang Isolasi Pasien Positif DY9 tanpa campur
tangan manusia secaralangsung. Sehingga dapat mmedisir penularan
COVID-19. Robot ini rencananya akan diujicobakadmah Sakit Pindad
Bandung dan Wisma Atlet Jakarta. Ketika organisi&gi terpapar sinar
UV dalam kisaran 200 nm dan 280 nm, maka sinagletsakan diserap oleh
DNA, RNA dan protein. Penyerapan tersebut akan elgglyan pecahnya
dinding sel protein dan tentunya kematian organisengebut. Penyerapan
sinar UV-C oleh DNA dam RNA (khususnya basa timuiketahui
menyebabkan inaktivasi untai ganda DNA atau RNAatepembentukan
dimer timin. Jika cukup dimer ini diproduksi daldbiNA maka akibatnya
proses replikasi DNA akan terganggu dan tentunya tiskek dapat
mereplikasi. Robot ini nantinya dapat beroperasgga kurun waktu 5 jam,
untuk sistem kerja UV-C nya bisa berlangsung sekltajam. Kontrol
terhadap robot ini bisa dilakukan dalam beberapdembisa menggunakan
remote control, autonomous control mode dengankukta line tracking
atau laser range navigation. Robot ini juga sudlangkapi sensor ultrasonic
untuk menghindari menabrak benda di sekitarnya [4].

Penelitian yang dilakukan oleh Cahyo Mustiko Oktavinto dkk
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(2020) dalam jurnal penelitiannya yang berjudul Befaatan UV-C
Chamber Sebagai Disinfektan Alat Pelindung Diri WntPencegahan
Penyebaran Virus Corona. Penyebaran virus cordall tianya terjadi pada
interaksi antara penderita (human to human), najuga dapat menyebar
melalui piranti yang digunakan oleh tenaga medi diiasa disebut alat
pelindung diri (APD). Penggunaan kembali APDbolelakidikan apabila
sudah di lakukan tahapan disinfektan sehingga dykunalat untuk 6
disinfektan APD sangat diperlukan bagi tenaga mgaligy menangani virus
Corona[5]. Berdasarkan penelitian Kristanti (Emanug012), tentang
efektivitas sinar ultraviolet dalam menurunkan angkman udara di rumah
sakit Daerah Istimewa Yogyakarta menunjukkan Hasflwa radiasi sinar
UV dapat efektif menurunkan angka kuman udara selis100 %, dengan
suhu dan kelembaban berpengaruh terhadap adanka kmgan di udara.
Mekanisme kerja sinar ultraviolet adalah absorpsih @sam nukleat tanpa
menyebabkan kerusakan pada permukaan sel, enaggdigbsorpsi ini akan
menyebabkan terjadinya ikatan antara molekul-madlekmin yang
bersebelahan dan menyebabkan terbentuknya dimar s@mingga fungsi
dari asam nukleat terganggu dan mengakibatkan kamzakteri (Ariyadi &
Dewi, 2009). Berdasarkan latar belakang dan asatsdi dari permasalahan
di atas maka rumusan masalah dalam proposal peagabmsyarakat ini
adalah melonjaknya jumlah PDP (Pasien Dalam Perggawadalam
Pandemi COVID-19 memerlukan ruangan isolasi di tuisekit yang steril

untuk penanganan pasien yang lebih cepat semeitiargpemakaian
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desinfektan secara kimiawi yang tidak terkontrgatanenimbulkan dampak
negatif baik untuk kesehatan manusia maupun linggmnSebagai salah satu
alternatif pengganti desinfektan cair ialah pemdiaalat desinfektan
berbasis sinar UV. Ultraviolet (UV) merupakan suaidiasi elektromagnetik
yang mempunyai panjang gelombang lebih pendekatdaipinar violet yang
berkisar dari 100 — 400 nanometer. Spektrum daardiV dapat dibedakan
menjadi tiga, yaitu: UVA (320-400) nm, UVB (280-32tm, dan UVC (200-
280) nm (Andani, 2014). Alat UV yang akan dibuatakan berkekuatan
4x24 watt yang mampu mensterilkan ruangan seluametbr persegi.
Berbeda dengan desinfektan cair, salah satu kelamggmenggunakan
desinfeksi UV ini adalah tidak menghasilkan prodakping yang berbahaya
dan tidak beracun bagi lingkungan. Metode ini ddaléernatif yang sangat
diterima, aman dan hemat biaya yang tidak mendgtaasproduk sampingan
atau residu kimia yang dapat membahayakan lingkun§aderhananya,
disinfeksi UV tidak menambah apa pun pada matee&in sinar UV itu

sendiri[6].

LandasanTeori

2.2.1. Flowchart
Flowchart adalah representasi secara simbolik dari suatuigigo
atau prosedur untuk menyelesaikan suatu masalahgade

menggunakarflowchart akan memudahkan pengguna melakukan
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pengecekan bagianbagian yang terlupakan dalamssnalasalah,

disamping itu flowchart juga berguna sebagai fasilitas untuk

berkomunikasi antara pemrogram yang bekerja dalamstiatu

proyek.

Flowchart membantu memahami urutan-urutan logika yang

rumit dan panjang.Flowchart membantu mengkomunikasikan

jalannya program ke orang lain (bukan pemrograngnalebih

mudah.

Tabel 2 1 SimbdFlowchart

No Simbol Pengertian Keterangan
Digunakan untuk memulai,
1. C) Mulai / berakhir(| mengakhiri, atau titik henti dalam
Terminal ) sebuah proses atau program; juga
digunakan untuk menunjukkan pihak
eksternal
Arsip dokumen disimpan dan diambi
2. Arsip secara manual. Huruf didalamnya
menunjukkan cara pengurutan arsip] N
= Urut Nomor; A = Urut Abjad;T =
Urut Tanggal.
Input /Output | Digunakan untuk menggambarkan
3 D Jurnal / Buku | berbagai media input dautputdalam
' Besar sebuah bagan alir program.
Penghubung | Menghubungkan bagan alir yang
4 G Pada Halaman | berada dihalaman yang berbeda.
' Berbeda
Sebuah fungsi pemrosesan yang
Pemrosesan | dilaksanakan oleh komputer biasanya
5. Komputer menghasilkan perubahan terhadap data
atau informasi
Arus Dokumen | Arus dokumen atau pemrosesan; ariis
6. — | atau Pemrosesannormal adalah ke kanan atau ke
bawabh.
<> Keputusan Sebuah tahap pembuatan keputusan
7.
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No Simbol Pengertian Keterangan
Penghubung | Menghubungkan bagan alir yang
Dalam Sebuah | berada pada halaman yang sama.

8. Halaman
Predefined Digunakan untuk menunjukkan suatt
Process proses yang begitu kompleks,
9. sehingga tidak bisa dijelaskan di

diagram alur ini dan merujuk pada
diagram alir yang terpisah.

2.2.2. UML (Unified Modeling Language)

Unified Modeling LanguagdUML) adalah bahasa standar
untuk menulis denah perangkat lunak. UML dapat midgan untuk
memvisualisasikan, menentukan, membangun, dan rkenumtasi
kan artefak dari sistem perangkat lunak. Dengaa kah, seperti
arsitek bangunan membuat denah yang akan digura&hrsebuah
perusahaan konstruksi, arsitek software membuagratia UML
untuk membantu pengembang perangkat lunak membangun
perangkat lunak. Jika anda memahami kosakata UMda alapat
lebih mudah memahami dan menentukan sistem danelaskgn
desain sistem kepada orang lain. [7]

Unifield Modeling Languagemerupakan salah satu metode
pemodelan visual yang digunakan dalam perancargapembuatan
sebuah software yang berorientasikan pada objek. bidrupakan
sebuah standar penulisan atau semacam blue @mnédididalamnya
termasuk sebuah bisnis proses, penulisan kelas-kielam sebuah
bahasa yang spesifik. Terdapat beberapa diagram yHvij sering

digunakan dalam pengembangan sebuah sistem, yaitu:
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1. Use Case Merupakan gambaran dari fungsionalitas yang
diharapkan dari sebuah sistem, dan merepresentaséauah
interaksi antara aktor dan sistem. Didalam use teadapat actor
yang merupakan sebuah gambaran entitas dari manatsi
sebuah sistem yang melakukan pekerjaan disistem.

2. Activity Diagram Merupakan gambaran alir dari aktivitas-
aktivitas didalam sistem yangberjalan.

3. Sequence Diagram Menggambarkan interaksi antar objek
didalam dan di sekitar sistem yang berupa messagg y
digambarkan terhadapwaktu.

4. Class diagramMerupakan gambaran struktur dan deskripsi dari
class, package, dan objek yang saling berhubungperts
diantaranya pewarisan, asosiasi danlainnya.

5. Component diagramdiagram yang menunjukkan secara fisik
komponen perangkat lunak pada sistem dan hubungamigr
mereka. Component Diagram merupakan bagian ddensis
yang diuraikan menjadi subsistem atau modul yarigtelil.

Deployment diagramMendeskripsikan arsitektur fisik dalam node

untu perangkat lunak dalam sistem.Komponen peranggkeak,

processor, dan peralatan lain yang membangun kisitsistem

secara runtime. [8]

2.2.3. NodeMCU ESP8266

NodeMCU adalah sebuah platform IloT yang bersifat
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opensource. Terdiri dari perangkat keras berupdaeBy©n Chip
ESP8266 dari ESP8266 buatan Espressif Systemfijogaare yang
digunakan, yang menggunakan bahasa pemrogramairsgriua.
Istilah NodeMCU secara default sebenarnya mengada prmware
yang digunakan daripada perangkat keras developnignt
NodeMCU bisa dianalogikan sebagai board arduinob$&8266.
NodeMCU telah mempackage ESP8266 ke dalam sebaati pang
kompak dengan berbagai fitur layaknya mikrokontrolglus
kapabilitas akses terhad#yifi juga chip komunikasi USB to serial.
PenggunaahNodeMCUsebagai papan pengembangan sistem Internet
of Things sangat diminati.Seperti pada gambar 2dupkanModul

NodeMCU ESP 82669]

Gambar 2. 1 Modul NodeMCU ESP8266
Motor Shield L293D

Motor Driver merupakan amplifier arus kecil, fungsinya adalah
mengambil sinyal kontrol berarus rendah dan mernywe menjadi
arus yang lebih besar sehingga dapat menggeraldtarals motor.

Motor driver memiliki bermacam jenis, mulai dari rdasarkan
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kapasitas tegangan maksimalnya, arus output maksintoad
voltage jumlah output dan sebagainya. Hal ini memimoator driver
dapat digunakan untuk menggerakkan roda pada RGa&lah satu
produk motor driver yang banyak digunakan adalah.2@3D. IC
L298D merupakan sebu#éttegrated Circuit(IC) tipe H-Bridgeyang
mampu mengendalikan beban-beban induktif sepéaly,reolenoid,
motor DC dan motorstepper. Seperti pada gambarnmzgipkan

Motor Driver L293D. [9]

Gambar 2. 2 Motor Shield L298D
Arduino IDE

Arduino IDE adalah software yang ditulis menggumajava
dan berdasarkan pengolahan seperti, avr-gcc, damgiat lunak
open source. Arduino IDE terdiri dari: 1. Editorogram, sebuah
window yang memungkinkan pengguna menulis dan nBhge
program dalam bahagaocessing2. Verify Compiler sebuah modul
yang mengubah kode program bahasa processing mkogkbiner.

3. Uploader, sebuah modul yang memuat kode binekdaputer ke
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dalam memori mikrokontroler di dalam papan ardujt6]
2.2.6. NodeMCU 8266 GPIO
Seperti pada gambar 2.3 merupakdadul NodeMCU ESP

8266 GPIO [9]
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Gambar 2. 3 NodeMCU 8266 GPIO
2.2.7. Ultraviolet Type C(UV-C)

Salah satu teknologi yang disebut-sebut bisa mentbwirus
corona di sekitar kita adalah lamply-C germicidal Manfaat sinar
UV-C atau ultravioletC dapat menghancurkan bakteri dan virus
mikroskopik tanpa merusak kulit damata manusia. UV-C yang
mengandung sinar ultraviolet yang dapat menghancurkan
mikroorganisme. Sementara UV-C dinilai sangat bai&lam
menghancurkan bahan genetik partikel virus. Parauvilan
menemukan bahwa mereka dapat memanfaatkan UV-Ck untu
membunuh mikroorganisme. Sejak penemuan pada 8y UV-

C yang diproduksi secara artifisial telah menjaditonde pokok

sterilisasi - yang digunakan di rumah sakit, pesaemvang, kantor,
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dan pabrik setiap hari Gelombang yang terkandurngndasinar
tersebut disebut bisa menonaktifkan mikroorganistergan cara
menghancurkan asam nukleat dan mengganggu DNA merek
sehingga mikroorganisme tidak bisa melakukan fuigdnya.

Seperti pada gambar 2.4 merupakan Ultravidjgte C (UV-C) [11]

UV-C 6W (8w |

Gambar 2. 4 Ultraviolet Type C (UV-C)

Kabel Jumper

Kabel jumper adalah kabel elektrik untuk menghulkangantar
komponen di breadboard tanpa memerlukan solderelKjainper
umumnya memiliki connector atau pin di masing-m@sijungnya.
Connector untuk menusuk disebut male connector, adamector
untuk ditusuk disebut female connector. Kabel juntdeagi menjadi
3 yaitu : Male to Male, Male to Female dan FemalEdmale. [12]

Kabel yang digunakan sebagai penghubung antar koempo
yang digunakan dalama membuat perangkat protogdeel jumper
bisa dihubungkan keontroller sepertiraspberry pi,arduinamelalui

bread board Kabel jumper akan ditancapkan pada pin GPIO
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NodeMCU ESP 8266.

Karakteristik dari kabel jumper ini memiliki pang@ntara 10
sampai 20 cm. Jenis kabel jumper ini jenis kabedlsg yang bentuk
housingnya bulat.

Dalam merancang sebuah desain rangkain elektromdka
dibutuhkan sebuah kabel yang digunakan untuk
menghubungkannya.Seperti pada gambar 2.5 merupakbel

jumper[12]

Gambar 2. 5 Kabel Jumper

Motor DC 12Volt

Motor DC adalah motor listrik yang memerlukan supla
tegangan arus searah pada kumparan medan untukhdménjadi
energi gerak mekanik. Kumparan medan pada motdisgébut stator
(bagian yang tidak berputar) dan kumparan jangksebdt rotor
(bagian yang berputar). Motor arus searah, sebaga@mamanya,
menggunakan arus langsung yang tidak langsung ispaéa gambar

2.6 merupakaMmotor DC 12Volt [13]
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S
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Gambar 2. &otor DC 12Volt

2.2.10.Limit Switch

Limit switch merupakan jenis saklar yang dilengkdpngan
katup yang berfungsi menggantikan tombol. Prinsigeklimit switch
sama seperti sakl@ush ONyaitu hanya akan menghubung pada saat
katupnya ditekan pada batas penekanan tertentutgtamgditentukan
dan akan memutus saat saat katup tidak ditékanit switchtermasuk
dalam kategori sensormekanis yaitu sensor yang al@mberikan
perubahan elektrik saat terjadi perubahan mekad&paensor
tersebut. Penerapan dari limit switch adalah sebsgasor posisi
suatu benda (objek) yang bergerak. Limit switch oonya digunakan
untuk:

1. Memutuskan dan menghubungkan rangkaian menggunakan
objek atau bendalain.

2.  Menghidupkan daya yang besar, dengan sarana yahgkec

3. Sebagai sensor posisi atau kondisi suatuobjek.

Prinsip kerja limit switch diaktitkan dengan peneka pada
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tombolnya pada batas/daerah yang telah ditentuledoeliEemnya
sehingga terjadi pemutusan atau penghubungan namgkdari
rangkaian tersebut. Limit switch memiliki 2 kontakaitu NO
(Normally Open) dan kontak NC (Normally Close) dimaasalah satu
kontak akan aktif jika tombolnyatertekan. Sepedda gambar 2.7

merupakarLimit Switch [14]

Gambar 2. Limit Switch
2.2.11.BaterailLiPo

Baterai LiPo tidak menggunakan cairan sebagai relékt
melainkan menggunakan elektrolit polimer kering gydmerbentuk
seperti lapisan plastik film tipis. Lapisan film oisusun berlapis- lapis
diantara anoda dan katoda yang mengakibatkan peatukon. baterai
Lipo memiliki rating 3,7 volt per sel. Keuntungarmngdalah Tegangan
baterai yang tinggi dapat dicapai dengan menggumjakalah sel yang
lebih sedikit. Pada setiap paket baterai LiPo selegangan ada label
yang disimbolkan dengan S. Disini S berartiselydmgiliki sebuah
paket bateraibattery pack Sementara bilangan yang berada didepan
simbol menandakan jumlah sel dan biasanya berlaséar 2-6S
(meskipun kadang ada yang mencapai 10S). Berikalaladeberapa

contoh notasi baterai. [15]
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1. 3.7 volt battery = 1 cell x 3.7volts

2. 7.4 volt battery = 2 cells x 3.7 volts(2S)
3. 11.1 volt battery = 3 cells x 3.7 volts(3S)
4. 14.8 volt battery = 4 cells x 3.7 volts(4S)
5. 8.5 volt battery = 5 cells x 3.7 volts(5S)

6. 22.2 volt battery = 6 cells x 3.7 volts(6S)

Seperti pada gambar 2.8 merupakaterai LiPo.

Gambar 2. 8 Baterai LiPo
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METODOLOGI PENELITIAN

3.1 Prosedur Penelitian

Metode Penelitian memuat beberapa hal yaitu:

Analisa kKebutuhan

3.1.1

Y

Desain Sistem t
F i

Penulisan

Kode Pogram

F A
h 4

Pengujian Program

Fy
ki

Penerapan Program
dan

Pemeliharaan

Gambar 3. 1 Diagram Waterfall lan Sommerville (2011
Analisis dan Definisi Kebutuhan

Analisa berisi langkah-langkah awal pengumpulana,dat
penyusunan pembuatan produk “Rancang Bangun Rdbatisasi
Dengan UV-C Untuk Ruang Isolasi COVID-19 Dan Pengaklakan
Pasien BerbasislodeMCU ESP 826&engan KontrolSmartphone
Android” serta penganalisaan data serta mentataware dan
softwareapa saja yang akan digunakan dalam pembuatan siystem

Data yang diperoleh peneliti dari jurnal yang sudata. Serta

23
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melakukan analisis yang terjadi pada pekerjaangeenaedis dalam
hal ini adalah tentang pencegahan penularan viresgah
mengumpulkan data data observasi yang dijadikamarkaagar
masyarakat khususnya tenaga kesehatan agar dagmntte
pekerjaannya dengan alat ini. Adapun bahan darpatadlitian yang
digunakan dalam Rancang Bangun Robot ini, yaitu :

a. BahanPenelitian

1. NodeMCU adalah sebuahplatform IloT yang bersifat
opensourceTerdiri dari perangkat keras beruggstem On Chip
ESP8266 dari ESP8266 buataspressif Systerjugafirmware
yang digunakan, yang menggunakan bahasa pemrograman
scripting Lua Istilah NodeMCU secaradefault sebenarnya
mengacu paddirmware yang digunakan daripada perangkat
keras development kitNodeMCU bisa dianalogikan sebagai
board arduino-nya ESP826@NodeMCU telah merpackage
ESP8266 ke dalam sebuatardyang kompak dengan berbagai
fitur layaknya mikrokontroler plus kapabilitas akseerhadap
Wifi juga chip komunikastUSB toserial.

2. Limit switch merupakan jenis saklar yang dilengkapi
dengankatup yang berfungsi menggantikan tombolnskpri
kerja limit switch sama seperti saklar Push ONwahyaakan
menghubung pada saat katupnya ditekan pada batakgrean

tertentu yang telah ditentukan dan akanmemutusssaakatup
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tidak ditekan.Limit switch termasuk dalam kategori sensor
mekanis yaitu sensor yang akan memberikan perubeékinik
saat terjadi perubahan mekanik pada sensor ters&dngrapan
dari limit switch adalah sebagai sensor posisi tsuznda
(objek) yang bergerakimit switchumumnya digunakan untuk:
1. Memutuskan dan menghubungkan rangkaian
menggunakan objek atau benda lain.
2. Menghidupkan daya yang besar, dengan sarana yang
kecil.
3. Sebagai sensor posisi atau kondisisuatu objek.
Prinsip kerja limit switch diaktifkan dengan pene&a

pada 16 tombolnya pada batas/daerah yang telahtudite
sebelumnya sehingga terjadi pemutusan atau pengbabu
rangkaian dari rangkaian tersebut. Limit switch riigm?2
kontak yaitu NO lormally Opeh dan kontak NCNormally
Close dimana salah satu kontak akan aktif jika tombalny
tertekan
B. Alat Penelitian PerangkatKeras:

1. Laptop Lenovo S145 dengan spesifikasi processarinte

Core i3 Gen 10 RAM 4GB SSD 512GB
2. NodeMCU ESP8266
3. LimitSwitch

4. KabelJumper
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5. Motor DC 12Volt
6. BatteryLiPo
7. Buzzer
8. Motor ShieldDriver
9. LampuUV-C
10.BreadBoard
11.1IC

C. Perangkat Lunak
1. ArduinolDE
2. AutoDesk

Rancangan dan Design

Perancangan sistem merupakan tahap pengembangdah set
analisis sistem dilakukan. Rancang bangun RobatiliSési Dengan
UV-C Untuk Ruang Isolasi COVID-19 Dan Pengantar ktalasien
BerbasidNodeMCU ESP 826bengan KontroSmartphone Android
menggunakan flowchart untuk alur Kkerja alat. Mekaku
perancangan terhadap aplikasi dan alat yang akaatdialam bentuk
robot mobil termasuk kebutuhasoftware dan hardware yang
dibutuhkan.

Pengujian Impelemtasi dan Unit

Hasil dari penelitian ini akan diuji cobakan secaveal untuk
menilai seberapa baik Rancang Bangun Pada Robailisass

Dengan UV-C Untuk Ruang Isolasi COVID-19 Dan Pengaklakan
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Pasien BerbasislodeMCU ESP 826®engan KontrolSmartphone
Android yang telah dibuat serta memperbaiki bila ada kbaala
kesalahan yang yang terjadi. Kemudian hasil darcafpa tersebut
akan diimplementasikan. Pengimplementasiannya laddisasaran
utama dibuatnya alat ini yaitu kepada tenaga kéaeha
3.1.4 Pengujian Integrasi dan sistem

Untuk pengujian ini sama dengan pengujian impleasnt
diatas, hanya yang membedakan yaitu pada pendw@iaimi sasaran
utamanya yaitu alat benar benar dapat digunakartidtk dalam hal
ini bisa dikatakan rusak atau layakpakai.

3.1.5 Operasi dan Pemeliharaan

Melakukan perawatan secara berkala pada alat géatgdibuat

agar alat tidak mudah rusak.

Metode Pengumpulan Data
Metode pengumpulan data merupakan langkah palingngedalam
penyusunan laporan Tugas Akhir khususnya bagi parsyan program.
Didalam kegiatan penelitian mahasiswa melakukangp®pulan data
melalui cara :
3.2.1 Observasi
Metode pengumpulan data melalui pengamatan yanigpuiel
lokasi, alat-alat yang digunakan dalam pembuatartyolserta

meninjau secara langsung lokasi yang akan diobsiexu@ah sakit di
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KotaTegal.
Studi Literatur

Studi literatur yaitu mencari referensi teori yarmogok dengan
kasus atau permasalahan yang ditemukan. Dalam eneitud
pengumpulan data dilakukan dengan cara mempelajati— buku,
jurnal maupun situs-situs di internet yang membakasang cara
Perancangan alat untuk Robot Sterilisasi DengarQU¥Atuk Ruang
Isolasi COVID-19 Dan Pengantar Makan Pasien B&slhsleMCU
ESP 826@engan KontroEmartphone Androidebagai acuan untuk

membuat penelitian ini.



BAB IV

ANALISA DAN PERANCANGAN SISTEM

4.1 Analisa Permasalahan

4.2

Hardware yang akan dirancang, dibangun dan dikegkaenadalah
Robot Sterilisasi dengan UV-C untuk Ruang Isolasti@ 19 dan Pengantar
Makanan Pasien Makan Pasien BerbddmleMCU ESP 826@engan
Kontrol Smartphone AndroidRobot ini digunakan untuk mengurangi kontak
langsung dengan pasien covid-19, Dengan Robotdapat membantu tim

medis dalam mengurangi resiko penularan Covid-19.

Analisis Kebutuhan Sistem
Analisis kebutuhan dilakukan untuk mengetahui kebah apa saja
yang diperlukan dalam penelitian, menentukan kalugang akan dihasilkan
sistem, masukan yang dihasilkan sistem, lingkupsgsoyang digunakan
untuk mengolah masukan menjadi keluaran serta ddaetthadap sistem.
4.2.1 Kebutuhan Perangkat Keras
Adapun perangkat keras yang digunakan untuk memimang

perangkat ini adalah sebagai berikut:

1. Akrilik

2. Pipa

3. Engsel

29
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4. Lem
5. Baut
6. RodaUniversal
4.2.2 Kebutuhan Perangkat Lunak
Adapun perangkat lunak yang digunakan untuk membang
perangkat ini adalah sebagai berikut:
1. ArduinolDE

2. AutoDexk

4.3 Perancangan Sistem

Perancangan Robot ini dilakukan dengan perencabpewiuk Robot,
implementasi Robot, dan uji coba Robot. Untuk memmpelah dalam
merancang dan membuat rancang barRpbot Sterilisasi dengan UV- C untuk
Ruang Isolasi Covid 19 dan Pengantar Makanan Padakan Pasien Berbasis
NodeMCU ESP 826bengan KontroSmartphoneAndroid
4.3.1 Perancangan Diagram Blok

Perancangan diagram blok adalah suatu pernyataabaga
yang ringkas, dari gabungan sebab dan akibat antasukan dan
keluar dari suatsystem Perancangan diagram blok untuk rancang
bangun alat yang akan dibuat dan ditampilkan padaliar dibawaah

ini
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Tekadaw O Tl ohoibeca g

Gambar 4. 1 Diagram Blok Sistem.

Dari diagram blok rangkaian dapat dijelaskan seldagyakut:

3.

battery: memberikan daya padéodeMCU ESPP8266,
LEDUV-C

switch: tombol on atau off untuk menghubungkan atau
memutuskan daya dadratteryke NodeMCUESP8266.
nodeMCU ESP8266 menerimacommanddari aplikasi
android (Mobile Apps) yang digunakan untuk
memerintahkan akuator deglay untuk menyalakahED
UVv-C.

motor DC : akuator untuk menggerakkan robot untuk
maju, mundur, belok kanan, dan belokkiri.

relay : mengaktitkarLEDUV-C.

buzzer. mengeluarkan suara untuk memberitahu
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pengguna jalandisekitarnya.

4.4.1 Perancangan Diagram Alir (Flowchart)

Merupakan sebuah jenis diagram yang mewakili
algoritma, alir kerja atau proses, yang menampilleagkah-
langkah dalam bentuk simbol-simbol grafis, dan amoya
dihubungkan dengan panah. Tujuan dari adanya daregiiaini
adalah untuk memudahkan membuat alur atau prose=msi
yang akan berjalan padaprograma. Seperti pada gafnba

merupakan perancangan diagram alkiqwchart).
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Yai

Modor Bergerak
Mundur dan.
Kpcepatall TS0

Command = 8.&
command = 3

Ftobsl e Apin,
Espd2EE, Mokar D¢,
Buzzer, Relay, LED
U, E Mobile Apps

4

Mingirim comimaand
dari obdl e App ke
ModehCU ESFERSS

Mitor Bergerak
Fiindur dan
kpcepatan 10

M emiEca comimand

dari aplkas

Moo Bergerak
Félundisr dan
wecepatan 470

Moitor Bergerak
Peltajis dan
ueCepatan 470

Command = F &
comimand = 1

Tidak

Miotar Bergerak
Maju dan
ksoepatan 1023

Command = F &

Tidak

foenmand = 5

Motor Bergerak
Maju dan
kecepatan 510

ik

Motor Bergerak
Maju dan
kpcepatan S50

Command = F &

Tidak command = 4

Command = F & Miotor Bergerak

Maju dan
kecepatan 750

comimand = 3

Tidak




Motor Bergerak
ke K dan
kecepatan TS0

Command = B &
comimand = 4

Motor Bergerak
Mlunidhur dan

wpCepatan B30

Motor Bergerak
ke K dan
kpcopatan 510

Command = L&

Command = 2

Command = 8 &
command = 5

Miotor Bergerak
P unadr dan,
kecepatan 1023

Tidak

Motor Bergerak
ke Eiridan
weepatan 470

Command = L &
Comimaing = 1

Tdaik

Motor Bergerak
ke Kanan dan
kecepatan 470

comimand = 1

Comamand = R &

Motor Bevgerak
ke Kanan dan.
kecepatan 1023

Tidaik

coommand = 5

Cosmmand = R &
comrand = 7

Moior Bergerak
ke Kanan dan
kecepatan G610

Motor Bergerak
ko= Kiri dan
kecepatan 250

Motor Bergerak
ke Kanan dan
kecepatan TS0 Tidak

Comemand = R &
command =4

Tidak

Command = R &
comamand = 3
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Mokor Bergerak
loe: K dan
kpcepatan 250

Motor Bergerak
e Kiri dan
kecepatan 1023

Gambar 4. 2Flowchart Penggerak Robot

Keterangan flowchart:

1. mulai dengan melakukan persipan pabNadeMCU
ESP8266,Motor DC, Relay, Buzzer, LED UV-Qjan
MobileApps

2.  mobile Apps mengirimkan command ke NodeMCU

ESP8266.



10.

11.

12.

13.

14.

NodeMCU ESP 826Mmembacaommandiarimobile
apps.

jika command = F && command = Inaka moto dc
bergerak maju dengan kecepatan470.

jika command = F && command = 2Znaka moto dc
bergerak maju dengan kecepatan610.

jika command = F && command = 3naka moto dc
bergerak maju dengan kecepatan750.

jika command = F && command = 4naka moto dc
bergerak maju dengan kecepatan890.

jika command = F && command = Snaka moto dc
bergerak maju dengan kecepatan1023.

jika command = B && command = Inaka moto dc
bergerak mundur dengan kecepatan470.

jika command = B && command = 2Znaka moto dc
bergerak mundur dengan kecepatan610.

jika command = B && command = 3naka motodc

bergerak mundur dengan kecepatan 750.

jika command = B && command = 4naka moto dc
bergerak mundur dengan kecepatan890.

jika command = B && command = Bnaka moto dc
bergerak mundur dengan kecepatan1023.

jika command = R && command = Inaka moto dc

36



15.

16.

17.

18.

19.

20.

21.

22.

23.

24.

25.

26.

37

bergerak ke kanan dengan kecepatan470.

jilka command = R && command = Zpaka moto dc
bergerak ke kanan dengan kecepatan610.

jilka command = R && command = 8paka moto dc
bergerak ke kanan dengan kecepatan750.

jilka command = R && command = #naka moto dc
bergerak ke kanan dengan kecepatan890.

jilka command = R && command = Bpaka moto dc
bergerak ke kanan dengan kecepatan1023.

jika command = L &&command = Imaka moto dc
bergerak ke kiri dengan kecepatan470.

jika command = L &&command = 2Znaka moto dc
bergerak ke kiri dengan kecepatan610.

jika command = L &&command = 3naka moto dc
bergerak ke kiri dengan kecepatan750.

jika command = L &&command = 4naka moto dc

bergerak ke kiri dengan kecepatan890.

jika command = L &&command = Snaka moto dc
bergerak ke kiri dengan kecepatan1023.

jika command = VmakaBuzzeberbunyi.

jika command = WimakalLED UV-CON

jika command = wmakaLED UV-C OFF jika

command = Smaka moto dcberhenti.
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4.3.2 Blok Instalasi Komponen

Untuk penunjang perancangan Robot Sterilisasi Detb&C
Untuk Ruang lIsolasi COVID-19 Dan Pengantar Makarsid?a
BerbasidNodeMCU ESP 826bengan KontroSmartphone Androjd
diperlukan sebuah skematik atau rangkaian sebagsnauntuk
merangkai sistem tersebut agar sesuai dengan yeggcahakan,
dalam skematik tersebut akan terlihat jelas bagaamangkaian alat
dan tata letak pin atau kaki yang harus dirangkpedi apa. Perlu
adanya gambaran yang spesifik untuk memahami réaargkang

akan dibuat agar bekerja sesuaiharapan.

Gambar 4. 3 Instalasi Pengerak Robot

Keterangan:

1) kaki atau pin (DO) digunakan sebagaikeluaran
wifii led pin.

2) kaki atau pin (D1) digunakan sebagai keluaran
PWM A.

3) kaki atau pin (D2) digunakan sebagai keluaran



4)

5)

6)

7)
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PWM B.
kaki atau pin (D3) digunakan sebagai keluaran
DIRA.
kaki atau pin (D4) digunakan sebagai keluaran
DIRB.

kaki atau pin (D5) digunakan sebagaikeluaran
Buzzer

kaki atau pin (D6) digunakan sebagaikeluaran

Rela



5.1

BAB V
IMPLEMENTASI SISTEM
Implementasi Sistem

Implementasi merupakan tahap akhir dari proseslitiangni, dimana
pada tahap ini akan dilakukan pengujian sistem y@la@ dirancang, dimana
tujuannya merupakan tahap penerapan alat sistetrokke objek yang telah
ditentukan supaya siap untuk dioperasikan dan ddigainakan sebagai
pengembangan teknologi untuk diwujudkan sebagstersi informasi
yangbaru.

Sistem dan alat diharapkan memiliki kinerjakeuaal ketika
perancangan alat dijalankan sesuai dengan progadgrsudah ditentukan.
Pendayagunaan alat menjadi akhir tujuan dikarenat@nentukan berhasil
dan tidaknya perancangan alat Memperhatikan karskkedari tiap—tiap
komponen sangat penting terkait dengan fungsi dzarjl alat untuk dapat
bekerja secaramaksimal.

Tahap implementasi dimulai dengan persiapan kompgqasangkat
keras yang telah di Pesiapkan sepEéfP 8266, Limit Switch, Motor DC,
Motor Driver, Baterai Kabel Jumper dan yang lainnya . Tahakineya
adalah persiapan komponenftwarepada Arduino dilanjutdengarstalasi
hardwareserta pada tahap terakhir yaitu pengujian robot.

Implementasi Robot Sterilisasi Dengan UV-C UntulkaRgi Isolasi COVID-
19 Dan Pengantar Makan Pasien BerbBsideMCU ESP 826&engan Kontrol

Smartphone Androjdakan dijalankan menggunakan kon®ohartphone

40
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5.2 Implementasi Perangkat Keras
Implementasi perangkat keras merupakan suatu piosedasi alat atau
perakitan alat yang akan digunakan dalam membaswgatn sistem Rancang
bangun Robot Sterilisasi Dengan UV-C Untuk Ruaotps COVID-19 Dan
Pengantar Makan Pasien BerbaisdeMCU ESP 826®engan Kontrol

SmartphoneAndroid

Tabel 5. 1 Implementasi Perangkat Keras

No | Nama Perangkat Keterangan/Spesifikasi
1 Laptog Lenovo S14

2 NodeMCU ESP 82¢ | Amice

4 Motor Driver L293D | Motor Driver L293D
6 Motor DC Motor DC

8 Kabel Jumper Kabel Jumper

9 Papan Breadbos Papan Breadbos
10 | Batterai LiP« 12 Vol

11 | Limit Switct Limit Switct

12 | Relay Relay 2 Chan:

13 | Buzzer Active 12 Volt DC

5.3 Design Rancangan
Design Rancangan Robot Sterilisasi Dengan UV-C kKrRwang
Isolasi COVID-19 Dan Pengantar Makan Pasien BeslidsdeMCU ESP

8266Dengan KontroSmartphone Android

Gambar 5. 1 Design Alat
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5.4 PengujianAlat
Pengujian sistem merupakan proses pengecekan hardamsoftware
untuk menentukan apakah sistem tersebut cocok esumisdengan yang

diharapkan.

Gambar 5. 2 PengujianAlat

5.5 Hasil PengujianAlat
Berikut ini adalah hasRobot Sterilisasi Dengan UV-C Untuk Ruang
Isolasi COVID-19 Dan Pengantar Makan Pasien BesiNmileMCU ESP 8266

Dengan KontroBmartphone AndroitYang telah dilakukan.
A. Hasil PengujianAlat

Tabel 5. 2 Hasil Pengujian Alat

No| Status |Status | Berat Status |Notifikasi | Jarak
Alat Limi Motor DC
Switch
1| ON High | 500 gr Ready | Makanan| 3 m
selum di
ambil
2| ON High 1Kg Ready Makanan| 5m
Belum
Diambil
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ON

Low

Ready

Wakanan
Sudah

Diambil

10 m




6.1

6.2

BAB VI

KESIMPULAN DAN SARAN

Kesimpulan
Berdasarkan hasil penelitian yang telah dilakukaiperdleh

kesimpulan sebagai berikut:

1) alat dirancang dan dibuat dengan menggunakan nuktailer Node
MCU ESP 8266dengan sebagai perangkat utama dari penelitian
tersebut dan dilengkapi dengan beberapa peranggattsMotor DC,
Motor Shield, Limit Switch, papan Breadboard darb&gumper.

2) pengujian terhadap perangkat-perangkat inputanu ypigngujian
koneksi aplikasi Kontroler, Website, Database. Kdian melakukan
pengujian secara keseluruhan dengan systemalat.

3) alat ini memiliki spesifikasi program yang sudatkuo lengkap untuk
menjalankan perintah-perintah pada perangkat, dga gilengkapi
spesifikasi hardware yang baik. Sehingga peringgjalan denganbaik.

Saran
Untuk mengembangkan sistem ini lebih lanjut, adaebspa hal yang

disarankan:

1) Sistem Kontrol untuk Alat ini supaya dapat dikenddean untuk lebih
banyak lagi.

2) Untuk pengembangan berikutnya rancang bangun RRibdtisasi dan

Pengantar Makan ini dapat ditambahkan lagi bebesgpaor yang
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4)
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sesuai dengan keinginanpengguna.
Pengembangan berikutnya dalam hal kecepatan ddanh dieerjalan.
Tingkat Penangkapan perintah alat dengan Kontrgderg di

Gunakan.
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Lampiran 3 : Percakapan Wawancara Observasi DeN&ES Bagian

DIKLAT(PPI) RSUD Kardinah

Pewawancara

Nakes

Pewawancara

Nakes

Pewawancara

Nakes

Pewawancara

Nakes

Pewawancara

Nakes

Pewawancara

: “Saya ingin bertanya pak apakah RSUD menggunsikean
UVC sebagai sterilisasi ruangan isolasi pasien @V

. “Kebetulan di RSUD Kardinah tidak mengguamakinar
UVC tetapi menggunakan sistem Cairan High Dry semac
asam untuk mensterilkan ruangan “

: “Apakah bapak bisa menjelaskan eaj@ddat tersebut dan
protokoler yang digunakan ?”

. “ Jadi ruangan sebelum dipakai atau sesaldahdisemprot
dengan cairan tersebut selama 15-30 menit kembdigian
cleaning service dengan pakaian hazmat lengkagsuag
membersihkannya”

“Mengapa RSUD tidak menggunakan UVE& ysa)g tidak
menggunakan zat cair ?”

. “Karena kami menggunakan sebuah alat aistens
berdasarkan PERMENKES(Peraturan Menteri Kesehatan)
dan penggunaan sinar UV digunakan pada saat tdraiaa
saat keadaan memang tidak ada alat yang mumpukadan
belum pernah menggunakan dan mengujirsgizeefektifkah
UVC sebagai sterilisasi ruangan”

: "Selain dalam kondisi terminal, appak mengetahui
penggunaan sinar UV?”

: “Yang saya ketahui sinar UV itu memancarkagiasi
gelombang lurus sesuai arah lampu

: “Kemudian untuk ruangan isolasi seineiiapa ukurannya
ya pak dan jumlahnya?

. “untuk ukuran ruangan isolasi 5 meter x é&iemdengan
tinggi 3 meter dan berjumlah 57 ruangan”

: "Baik pak terimakasih atas informasiantuk mengkaji
dan mengembangkan alat kami kembali”
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