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RANCANG BANGUN GONIOMETER PADA PENGUKURAN  

SUDUT LUTUT/KAKI MENGGUNAKAN DIGITAL SIGNAL PROCESSING 

Saptian Ricaksono 

 

Mahasiswa Jurusan Teknik Elektro. 

Fakultas Teknik, Universitas Jember  

 

ABSTRAK 

Menurut Badan Kesehatan Dunia (WHO), angka kematian penduduk Indonesia 

terkena Stroke tergolong tinggi. Hal ini disebabkan oleh terputusnya hubungan antara 

jaringan syaraf yang ada di otak ataupun sumsum tulang belakang dengan jaringan 

otot yang menempel pada tulang kerangka (jaringan otot skeletal). Akibatnya, 

sederetan perintah (command) yang berasal dari otak tidak dapat sampai ke jaringan 

otot skeletal tersebut. Namun, untuk mengatasi permasalahan klinis tersebut, 

setidaknya mengurangi penderitaan dan rasa sakit pasien serta mempertahankan 

kualitas hidup pasien, dapat dilakukan suatu program rehabilitasi/restorasi. Program 

rehabilitasi yang efektif diharapkan mampu memperbaiki dan mengembalikan 

kondisi pasien seperti semula. Banyak metode rehabilitasi pasien Stroke diantaranya 

yaitu terapi Range Of Motion (ROM). Terapi Range Of Motion yaitu bentuk terapi 

yang menghitung perubahan sudut penderita setiap harinya dengan menggunakan 

Goniometer. Error persen pada prototype goniometer dalam pengujian ini sebesar 

21.35 % yaitu pada saat sensor bergerak searah jarum jam. 

 

Keywords: Stroke, Range Of Motion, Goniometer 
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PROTOTYPE OF GONIOMETRY TO MEASURE ANGLE OF KNEE/FEET 

USING DIGITAL SIGNAL PROCESSING 

Saptian Ricaksono 

 

College Student of Elecetrical Engineering Department 

Faculty of Engineering, University of Jember 

 

ABSTRACT 

According to the World Health Organization (WHO), the mortality rate of 

Indonesia's population affected by stroke is high. This is caused by the breakdown of 

the relationship between neural networks in the brain or spinal cord to the muscle 

tissue attached to the bone skeleton (skeletal muscle tissue). As a result, a series of 

commands which can not be derived from the brain to the skeletal muscle tissue. 

However, to overcome the clinical problem, at least reduce the suffering and pain of 

the patient as well as maintaining the quality of life of patients, can be carried out a 

program of rehabilitation / restoration. Effective rehabilitation program is expected 

to improve and restore the patient to normal. Many methods of rehabilitation of 

stroke patients among which therapeutic Range Of Motion (ROM). Range Of Motion 

Therapy is a form of therapy that calculates the angle changes every day with people 

using goniometry. The highgest percentage of error while testing the prototype of 

goniometry  is 21.35 % sensor moves in a clockwise. 

 

Keywords: Stroke, Range Of Motion, Goniometry  
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RINGKASAN 

 

Rancang Bangun Goniometer Pada Pengukuran Sudut Lutut/Kaki 

Menggunakan Digital Signal Processing; Saptian Ricaksono, 081910201023; 2013:  

Jurusan Teknik Elektro Fakultas Teknik Universitas Jember. 

Kesehatan merupakan unsur yang paling penting dalam kehidupan. Tanpa 

kesehatan, manusia tidak dapat melakukan apa-apa baik untuk diri sendiri maupun 

untuk orang lain. Salah satu penyakit yang sangat ditakuti adalah Stroke atau 

kelumpuhan  anggota tubuh. Banyak metode penyembuhan penyakit stroke ini, salah 

satunya yaitu terapi Range Of Motion (terapi bergerak).  

Pasien melakukan gerakan – gerakan pada sudut - sudut anggota tubuh yang 

mengalami kelumpuhan. Proses terapi ini dibantu oleh perawat yang bertugas untuk 

mencatat perkembangan gerakan pasien setiap harinya. Pasien menggunakan alat 

goniometer yang diletakkan pada lengan kaki atau bagian tubuh yang terasa sakit. 

Goniometer merupakan alat penghitung sudut otomatis. Saat ini, kebanyakan 

orang yang melakukan terapi Range Of Motion yaitu dengan cara manual. 

Menghitung perubahan sudut dengan alat ukur sudut (busur). Dengan alat goniometer 

ini, diharapkan mampu memberi inovasi dalam dunia medis.  

Proses penghitungan sudut oleh goniometer dilakukan secara digital. Sensor 

yang digunakan adalah sensor Gyroscope LISY300. Output dari sensor tersebut 

adalah data ADC (Analog to Digital) 10 bit yang dikomunikasikan secara SPI (Serial 

Peripheral Interface). Sensor dibaca oleh port SPI mikrokontrolerslave. Kemudian 

data dikirimkan secara parallel menuju mikrokontrolermaster. Tugas dari 

mikrokontroler master adalah sebagai penyalur data dari 2 mikrokontrolerslave 

menuju PC melalui komunikasi serial. Di dalam PC data diolah secara digital. Data 

sensor diubah menjadi kecepatan sudut dan selanjutnya diintegralkan menjadi sudut. 

Kemudian diberikan filter agar nilai sudut yang terbaca tidak terpengaruh kondisi 

luar.  
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