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ABSTRAK

Stroke adalah suatu gangguan disfungsi neurologist akut yang
disebabkan oleh gangguan peredaran darah, dan terjadi secara mendadak (dalam
beberapa detik) atau setidak-tidaknya secara cepat (dalam beberapa jam) dengan
gejala-gejala dan tanda-tanda yang sesuai dengan daerah fokal otak yang
terganggu. Terapi penyakit stroke saat ini lebih dikenal dengan nama ‘’Tangan
menyentuh tangan dan tangan menyentuh kaki’’.

Salah satu cara untuk terapi Stroke menggunakan wearable actuator
robot. Wearable actuator robot merupakan salah satu teknologi yang banyak
dikembangkan untuk membantu proses terapi stroke. Wearable actuator
merupakan robot yang melekat pada tubuh manusia. Wearable actuator ini
dapat membantu menggerakan dua sendi tangan dan dua sendi kaki, karena
wearable actuator robot terdiri dari 4 DOF.

Wearable actuator robot yang dirancang dan dibuat ini merupakan jenis
Wearable actuator robot dengan sistem kendali semi-autonomous. Wearable
actuator robot ini akan bergerak sesuai dengan gerakan controller yang dipakai
oleh therapist atau wearable actuator robot akan bergerak dengan sendiri sesuai
dengan control progam yang telah dimasukkan kedalam microcontroller. Pasien
penderita stoke akan bergerak sesuai dengan gerakan pada wearable actuator
robot ketika sedang dilakukan proses terapi. Wearable actuator robot yang

dirancang dan dibuat ini juga dilengkapi dengan fitur virtual reality.

Kata kunci: Wearable actuator robot, Terapi Stroke, Virtual Reality



ABSTRACT

Stroke is an acute disorder neurologist dysfunction, caused by circulatory of
blood disorders, and it can be happen suddenly, within a few seconds, or at least
rapidly, within a few hours with symptoms and signs which consistent with focal areas
of brain disrupted. Stroke therapies which is currently better known as "Hands touching
hands and the hands touch the feet".

One method for stroke therapy is using wearable actuators robotic. Wearable
actuator robotic is one of the many technologies that developed to assist the process of
stroke therapy. Wearable actuator robotic is attached to the human body. Wearable
actuators robotic can be help moving the two joints and two-joint arms legs, because
Wearable actuator robotic consists of 4 DOF.

Wearable robot actuators are designed and created is one of genre Wearable
robot actuator with system of semi-autonomous control. Wearable robot actuator will
be move in accordance with the motion controller that used by the therapist or
actuators Wearable robot will be move with his own in accordance with control
programs that have been incorporated into the microcontroller. Strokes patients will
move in accordance with the movement of the actuator Wearable robot when doing
therapy process. Wearable robot actuators are designed and manufactured is also

equipped with virtual reality features.

Keywords: Wearable robot actuator, Stroke Therapy, Virtual Reality
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