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Abstract— This research aims to improve the mobility of 

individuals with quadriplegia by designing and building a voice-

controlled wheelchair. The research methods include data 

collection, design using Fusion-360 software, assembly of the frame 

and electrical system, Arduino Nano programming, testing, and 

drawing conclusions. The wheelchair is equipped with a voice 

recognition module to receive commands, an Arduino Nano 

Atmega328P for processing input and output, and an ultrasonic 

sensor SRF-05 for an automatic braking system. Results show that 

the wheelchair can be controlled by voice commands with a success 

rate of 75%. The SRF-05 ultrasonic sensor can detect obstacles up 

to 400 cm away, with minimum obstacle dimensions of 1.5 cm in 

diameter and 15 cm in height. The highest energy consumption is 37 

Wh for a user weighing 76 kg, with an operating time of 21.17 

minutes. 

Intisari— Penelitian ini bertujuan untuk meningkatkan mobilitas 

penyandang quadriplegia dengan merancang dan membangun 

kursi roda yang dikontrol melalui perintah suara. Metode penelitian 

mencakup pengumpulan data, desain menggunakan Fusion-360, 

perakitan kerangka dan sistem elektrik, pemrograman Arduino 

Nano, serta pengujian dan kesimpulan. Kursi roda ini dilengkapi 

dengan modul pengenalan suara untuk menerima perintah, 

Arduino Nano Atmega328P sebagai pengolah input dan output, dan 

sensor ultrasonik SRF-05 untuk sistem pengereman otomatis. Hasil 

menunjukkan kursi roda dapat dikontrol sesuai perintah suara 

dengan keberhasilan 75%. Sensor ultrasonik SRF-05 mampu 

mendeteksi hambatan hingga 400 cm dengan dimensi minimal 

hambatan 1,5 cm diameter dan 15 cm tinggi. Konsumsi energi 

terbesar adalah 37-Wh untuk pengguna seberat 76 kg dengan waktu 

operasi 21,17 menit. 

Kata Kunci— Voice Recognition; Electric Wheelchair; 

Quadriplegia. 

I. PENDAHULUAN 

Orang dengan disabilitas sering disebut sebagai individu 

yang tidak mampu berkontribusi atau mencapai prestasi dalam 

kehidupan mereka oleh masyarakat. Penyandang disabilitas 

yang umumnya dikenal adalah mereka yang mengalami 

keterbatasan fisik seperti kesulitan berjalan, berbicara, atau 

melihat.[1]. Quadriplegia disebabkan oleh cedera pada 

sumsum tulang belakang yang mengakibatkan kelumpuhan 

keempat anggota tubuh, cedera ini dapat berdampak signifikan 

pada fungsi motorik, sensorik, dan otonom[2]. Beberapa orang 

dengan quadriplegia mungkin masih memiliki keterbatasan 

dalam menggunakan anggota tubuh bagian atas dan merasakan 

beberapa sensasi, sementara yang lain mungkin tidak memiliki 

gerakan atau sensasi di bawah tingkat cedera. Baik penyandang 

disabilitas quadriplegia yang diakibatkan oleh benturan tulang 

belakang akibat kecelakaan lalu lintas harus melanjutkan 

kehidupannya di atas kursi roda. 

Kursi roda merupakan alat bantu mobilitas yang dirancang 

untuk membantu penderita kelumpuhan atau keterbatasan fisik 

bergerak dan melakukan aktivitas sehari-hari[3]. Penggunaan 

kursi roda elektrik yang dilengkapi dengan sistem kontrol 

berbasis otak memberikan peluang baru untuk meningkatkan 

mobilitas dan kemandirian bagi penderita quadriplegia[4]. 

Kursi roda elektrik adalah alat bantu mobilitas yang dirancang 

untuk memberikan kemandirian bagi pengguna dengan 

gangguan mobilitas yang signifikan, seperti quadriplegia atau 

paraplegia[5]. Kursi roda elektrik mempunyai keunggulan 

dalam hal tenaga dan pengendalian karena dapat memudahkan 

kursi roda penggunanya[6]. Pada umumnya kursi roda ini 

digerakkan oleh motor listrik dan dikontrol dengan mudah 

melalui joystick.  

Oleh karena itu, penulis merancang sebuah kursi roda 

elektrik yang mampu digerakkan dengan perintah suara dan 

dapat mendeteksi halangan yang menghalangi jalan dari kursi 

roda, serta terdapat emergency button untuk keadaan darurat. 

Mengaplikasikan kursi roda ini bertujuan untuk mempermudah 

penyandang disabilitas dalam melaksanakan kegiatan. Kursi 

roda ini diharapkan dapat meningkatkan kualitas hidup dan 

kemandirian penderita quadriplegia dan memberikan 

kontribusi lebih mendalam terhadap perkembangan teknologi 

tepat guna (TTG)[7] untuk penderita quadriplegia melalui 

penerapan teknologi maju yang kemudian keterkaitan nya 

terhadap semangat hidup pada penderita disabilitas. 

II. STUDI PUSTAKA 

Penelitian ini merupakan lanjutan dari riset yang pernah 

dilakukan secara khusus, prototipe kursi roda dengan 

penggerak roda omnirectional  berbasis Arduino  menggunakan 

dua sensor joystick untuk mengontrol orientasi kursi  roda dan 

roda omnirectional (dengan cakram kecil pada keliling tegak 

lurus  arah putaran roda).[8]. Roda ini sangat mudah untuk 

digerakkan ke samping. Kelebihan alat adalah memungkinkan 

kursi roda digerakkan ke segala arah pada platform roda empat 

(persegi panjang). Sebaliknya, kursi roda hanya dapat 

digunakan oleh penyandang disabilitas dengan kaki lumpuh 

karena kurang pandai menggunakan joystick untuk pengontrol 
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arah, dan kursi roda penggerak roda omnirectional sering 

tergelincir. 

Kursi roda dengan kontrol gerakan kepala menggunakan 

akselerometer ADXL335 untuk menentukan arah pergerakan 

kursi roda. Keamanan kursi roda elektrik ini menggunakan 

sensor ultrasonik yang dapat menghentikan kursi roda ketika 

mendekati tembok yang berjarak 75cm. Kecepatan kursi roda 

listrik yang dikendalikan gerakan kepala sebenarnya 

bergantung pada berat badan pasien[9]. Semakin berat maka 

kecepatannya semakin lambat, masa pakai baterai kursi roda 

bertenaga sebenarnya bergantung pada berat pasien, semakin 

berat pasien daya tahan baterai akan semakin cepat habis. 

Penggunaan motor wiper pada penelitian tersebut 

mengakibatkan kursi roda bergerak kurang lancar dan sulit 

dikendalikan, hal ini disebabkan oleh gear box motor wiper. 

Perbedaan dengan penelitian sebelumnya adalah pengendali 

kursi roda elektrik dirancang dengan voice comment untuk 

penderita quadriplegia yang memiliki kelemahan fisik pada 

sistem motorik pada kedua tangan dan kedua kakinya sehingga 

dapat terbantu dalam mobilitas sehari-hari. 

A. PWM (Pulse Width Modulation) 

Pulse Width Modulation (PWM) adalah teknik yang umum 

digunakan untuk mengatur tegangan rata-rata dengan 

memanipulasi lebar pulsa dalam suatu periode. Metode ini 

dapat digunakan untuk menghasilkan sinyal analog dari 

perangkat digital. Sinyal PWM dapat dihasilkan menggunakan 

berbagai pendekatan, baik secara analog dengan op-amp 

maupun secara digital. Pendekatan analog menghasilkan 

perubahan PWM yang halus, sementara pendekatan digital 

dipengaruhi oleh resolusi PWM yang digunakan.[10]. 

 
Gambar 1. Sinyal Pulse Width Modulation (PWM) 

B. Voice Recognition Module V3 

Voice Recognition atau pengenal ucapan / suara merupakan 

suatu sistem yang dapat mengidentifikasi suara orang melalui 

ucapannya. Fitur pengenalan suara ini dapat digunakan dalam 

berbagai aplikasi kontrol yang memerlukan deteksi suara dan 

audio. Voice Recognition ini merupakan suatu teknik yang 

memungkinkan sistem komputer untuk menerima input berupa 

kata yang diucapkan[11]. 

 

Gambar 2 Voice Recognition Module V3 

C. Sensor Ultrasonik 

Sensor ultrasonik tipe SRF-05 adalah sensor ultrasonik 

yang berfungsi sebagai alat pengukur jarak tanpa kontak 

dengan menggunakan gelombang ultrasonik. Prinsip kerjanya 

melibatkan pengiriman gelombang ultrasonik oleh transmitter, 

diikuti dengan pengukuran waktu yang diperlukan untuk 

menerima pantulan gelombang tersebut setelah memantul dari 

objek[12]. Sensor ini dirancang khusus untuk mendeteksi jarak 

dengan menggunakan gelombang ultrasonik, beroperasi pada 

tegangan suplai 5V, dan menyediakan input Trigger serta Echo 

untuk mikrokontroler[13]. 

 

 
Gambar 3. Sensor Ultrasonic SRF-05 

D. LCD (Liquid Crystal Display) 

LCD (Liquid crystal display) adalah komponen elektronik 

yang digunakan untuk menampilkan data atau informasi yang 

dikirimkan dari mikrokontroler. Layar LCD telah diterapkan 

dalam berbagai perangkat elektronik seperti televisi, kalkulator, 

dan monitor komputer. Dalam aplikasi tertentu, LCD dapat 

berupa matriks dengan ukuran 2 baris dan 16 karakter. LCD 

memiliki peran krusial sebagai penampil yang digunakan untuk 

menampilkan status operasional perangkat atau sistem[14]. 

 

 
Gambar 4. LCD (Liquid Crystal Display) 

E. Arduino Nano 

Arduino   Nano adalah   suatu   papan circuit pengembang 

berukuran kecil yang di dalamnya sudah tersedia 

mikrokontroler serta mendukung penggunaan breadboard[15]. 

Arduino nano ini memiliki 14 pin i/o digital, 8 pin input analog 

dengan resolusi 1024-bit, 32 kB memori flash 0,5 kB 

digunakan untuk bootloader,2kB SRAM, 1kB EEPROM, 16 

MHz kecepatan clock, dan ukuran yang kecil (45 mm x 18 mm). 

Arduino tidak dapat bekerja sendiri perlu ditambahkan 

komponen lain agar dihasilkan suatu aplikasi yang bermanfaat 

dalam perancangan media pembelajaran[16]. 

 

 
Gambar 5. Arduino Nano 
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F. Motor DC (Power Window) 

Motor DC yang juga dikenal sebagai motor arus searah, 

menggunakan arus searah untuk menghasilkan gerakan 

mekanis, dan sering digunakan untuk mengatur kecepatan 

dalam berbagai aplikasi dibandingkan dengan motor AC[17].  

Motor DC (Power Window) adalah jenis motor yang 

mengubah energi listrik searah menjadi energi mekanis yang 

menghasilkan torsi[18]. Sistem power window sistem elektrik 

yang digunakan untuk membuka dan menutup jendela dengan 

menggunakan saklar. Motor DC power window akan berputar 

saat saklar power window ditekan[19]. 

 

 
Gambar 6. Motor DC (Power Window) 

G. Motor Driver BTS7960 

Driver motor memiliki fungsi sebagai penggerak motor dc 

yang akan digunakan saat perubahan arah motor tergantung 

pada nilai tegangan yang masuk dari driver yang digunakan[20]. 

BTS7960 merupakan salah satu driver motor yang banyak 

digunakan dalam penggunaan salah satu komponen robot. 

Driver ini memiliki ketahanan yang cukup baik dan dapat 

mengontrol motor DC yang memerlukan arus tinggi. Driver 

motor BTS7960 dapat mengalirkan arus hingga 43 A dan 

memiliki rentang tegangan input yang dialirkan ke motor 

sebesar 5,5 V- 27 V DC[21]. 

 
Gambar 7. Motor driver BTS7960 

 

H. Baterai Lithium Ion 

Baterai adalah perangkat yang dapat menyimpan energi 

kimia dan mengubahnya menjadi energi listrik, digunakan 

sebagai sumber daya pada perangkat elektronik[22]. Salah satu 

teknologi penyimpanan energi yang paling umum saat ini 

adalah baterai lithium-ion, yang banyak digunakan pada 

perangkat yang bergantung pada baterai sebagai sumber daya 

utama[23]. Baterai lithium-ion memiliki kapasitas energi dan 

daya yang tinggi, efisiensi yang baik, tidak mengalami efek 

memori, dan umur siklus yang relatif panjang. 

 
Gambar 8. Baterai lithium li-ion 

III. METODOLOGI 

Penelitian ini dilaksanakan di Advance Riset Laboratorium 

Universitas Udayana, di Kampus Bukit Jimbaran. Sedangkan 

waktu mulai dilaksanakan pada bulan Januari 2024 – Juni 2024. 

A. Alat dan Bahan Penelitian 

Dalam melaksanakan penelitian ini, alat dan bahan sangat 

penting digunakan untuk menunjang penelitian rancang bangun 

kursi roda dengan voice comment. Bahan yang di gunakan 

meliputi berbagai komponen teknologi seperti, kursi roda, 

motor driver BTS7960, motor DC power window, baterai 

lithium li-ion, voice recognition module v3, board 

Mikrokontroler Arduino Nano, sensor ultrasonik SFR-05, gear, 

buzzer, dan emergency button. Alat penelitian melibatkan 

Laptop, DC watt meter, obeng, tang potong, kunci set, dan 

solder. Keseluruhan bahan dan alat ini saling terintegrasi untuk 

mencapai tujuan dalam penelitian ini, yaitu untuk menciptakan 

kursi roda elektrik dengan voice comment. 

B. Perancangan Perangkat Keras 

Pada perancangan perangkat keras yang dirancang diambil 

dari berbagai jenis kursi roda yang tersedia di pasaran, 

kemudian dimodifikasi dengan menambahkan sejumlah 

komponen elektronik. Pada bagian belakang terdapat 2 buah 

roda aktif yang di hubungkan dengan motor DC sebanyak 2 

buah yang terpasang pada kerangka kursi roda. Terdapat 2 buah 

roda pasif di depan dan juga dipasang pada kursi roda elektrik 

beserta komponen elektronik lainnya, yaitu Voice recognition 

v3 module sebagai modul pengenal suara, sensor ultrasonik 

SRF-05 sebagai pendeteksi jarak, board mikrokontroler jenis 

Arduino Nano, buzzer, dan emergency button. 

 

C. Perancangan Perangkat Lunak 

Bagian ini menjelaskan konfigurasi perangkat lunak yang 

digunakan pada sistem yang akan dibuat. Dengan kata lain 

bagian ini menjelaskan bagaimana mikrokontroler bertindak 

sebagai pengolah data dan pengontrol utama. Dalam 

perancangan program kontrol motor ini, motor pada kursi roda 

yang direalisasikan harus mampu bergerak searah jarum jam 

(CW) dan berlawanan arah jarum jam (CCW). Fungsi utama 

program ini adalah untuk mengatur logic pada motor driver 

untuk memutar motor dc ke arah kiri atau kanan. 

IV. HASIL DAN PEMBAHASAN 

A. Hasil Rancang Bangun 
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Realisasi kursi roda elektrik dengan pengendali voice 

recognition module pada penelitian rancang bangun pengendali 

kursi roda elektrik dengan voice recognition module untuk 

penderita quadriplegia berbasis board mikrokontroler 

ditunjukkan pada Gambar 9. 

 
Gambar 9. Realisasi Kursi Roda Elektrik dengan Voice Recognition Module 

 

Pada Tabel 1 dapat dilihat spesifikasi pada kursi roda 

elektrik dengan voice comment yang sudah selesaikan. 
 

TABEL 1  
Spesifikasi Kursi Roda Elektrik Yang Sudah Direalisasikan 

 
 

Pada kursi roda elektrik ini dilengkapi dengan beberapa 

komponen tambahan seperti emergency button yang terletak 

pada rangka kursi roda pada bagian belakang pengguna, buzzer 

buzzer, DC watt meter, motor DC power window, LCD, voice 

recognition module, kotak elektronik, baterai, dan 4 buah 

sensor ultrasonik SRF-05 yang terletak 2 pada bagian depan di 

bawah footstep dan 2 pada bagian belakang terpasang pada 

rangka bagian bawah. 

B. Pengujian Sensor Voice Recognition Module V3 

proses pengujian voice recognition module v3 ini 

menggunakan komunikasi serial untuk mengirim data ke dalam 

Chip mikrokontroler Arduino nano kemudian ditampilkan pada 

LCD i2C 16x2. Software yang digunakan pada proses 

pengujian adalah software Arduino 1.8.19. Untuk mengetahui 

voice recognition module v3 sudah bekerja dengan baik, 

digunakan LCD sebagai media untuk menampilkan hasil dari 

data yang dikirimkan ke Arduino nano. Proses perekaman suara 

voice recognition module v3 menggunakan libraries dari voice 

recognition module v3. 

 
TABEL 2 

Tabel Hasil Pengujian Voice Recognition Module V3 

 
 

Berdasarkan data pada tabel pengujian, dapat dijelaskan 

bahwa dalam pengujian ini dilakukan menggunakan Bahasa 

Inggris, dimana pengujian dilakukan dengan 6 perintah suara 

yang berbeda dengan 10 kali pengucapan yang berulang dengan 

1 perintah yang sama. Hasil dari pengujian voice dengan jumlah 

rata-rata persentase keberhasilan menjalankan perintah yang 

diberikan dari 3 pengguna yang berbeda sebesar 75%. 

C. Pengujian Sensor Ultrasonik SRF-05 

proses pengujian pembacaan sensor ultrasonik SRF-05 

menggunakan board mikrokontroler Arduino nano dengan 

tampilan LCD. Ketika listing program telah diupload ke 

mikrokontroler Arduino Nano, maka sensor ultrasonik SRF-05 

siap digunakan. 

TABEL 3 

 Hasil Pengujian sensor ultrasonic terhadap halangan pada kursi roda 

 

Berdasarkan tabel 3 dapat dilihat hasil jangkauan pembacaan 

sensor dan pengujian terhadap benda-benda yang berpotensi 

menjadi halangan kursi roda dalam bergerak. Dari 15 pengujian 

terhadap benda-benda yang memiliki diameter yang berbeda 
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didapatkan bahwa, sensor ultrasonik memiliki batas sudut 

pembacaan sebesar 20° dengan ukuran diameter benda yang 

dapat dibaca pada sensor > 6 mm. Jarak maksimal yang bisa di 

baca dari sensor ultrasonik yaitu 400 cm. 

D. Pengujian Pergerakan Kursi Roda pada Bidang Miring 

Pengujian kursi roda pada bidang miring dilakukan di luar 

ruangan dengan berbagai bidang kemiringan dan berat badan 

yang berbeda, hasil pengujian ditunjukkan pada Tabel 4. 

 
TABEL 4 

Hasil Pengujian Tanjakan pada Bidang Miring 

 
 

Berdasarkan tabel 3 dapat dijelaskan bahwa, pengemudi 

dengan masing-masing berat memiliki hasil yang cukup 

berbeda. Pada pengujian kemiringan 2º dengan berat 

pengemudi 28 kg, 49 kg, dan 76 kg dengan perintah voice “go” 

dapat berjalan melewati tanjakan dengan kemiringan 2º. Pada 

pengujian kemiringan 6º dengan berat pengemudi dibawah 49 

kg, dengan perintah voice “go” dapat berjalan melewati 

tanjakan dengan kemiringan 6º. Pada pengujian kemiringan 10º 

dengan berat pengemudi dibawah 28, 49, dan 76 kg, dengan 

perintah voice “go” tidak dapat berjalan melewati tanjakan 

dengan kemiringan 6º. 

E. Pengujian Konsumsi Energi Pada Kursi Roda 

Pengujian dan pembahasan penggunaan konsumsi daya 

kursi roda elektrik dengan module voice recognition v3 

dilakukan dengan mengukur konsumsi daya yang digunakan 

pada motor DC dengan beban pengemudi, pengujian dilakukan 

di ruangan dan di luar ruangan. Dalam pengujian dilakukan 

juga pengujian pada arus yang digunakan pada saat pergerakan 

kursi roda dengan beban pengemudi, serta menghitung energi 

yang di keluarkan dalam penggunaan kursi roda elektrik. 

 

1. Pengujian Dengan Variabel Terap 

Pengujian pada konsumsi daya yang digunakan untuk 

menggerakkan kursi roda pada ruangan dengan lantai keramik, 

dilakukan dengan 3 beban pengemudi yang berbeda dengan 

jarak pengujian sepanjang 75 m untuk mengetahui Konsumsi 

energi pada kursi roda. Hasil data dari pengujian dengan beban 

pengemudi pada pengujian di ruangan dengan lantai keramik 

dapat ditunjukkan pada tabel 4. 

 
TABEL 5  

Pengujian Konsumsi Energi Kursi Roda di dalam Ruangan dengan Variabel 
Jarak 

 
  

Berdasarkan tabel pengujian konsumsi daya dengan 3 beban 

pengemudi yang berbeda diuji pada ruangan lantai keramik 

dengan jarak 75 m dapat dijelaskan hasil pengukuran konsumsi 

daya yang digunakan pada motor DC pada saat menggerakkan 

kursi roda pada ruangan Advance Research Laboratory 

Fakultas Teknik Universitas Udayana, dengan 3 berat badan 

yang berbeda yaitu 76 kg, 49 kg, dan 28 kg. Pengujian 

dilakukan pada tegangan awal baterai, tegangan akhir baterai, 

jarak, energi, dan lama waktu penggunaan kursi roda. 

Pada pengujian di dalam ruangan konsumsi energi terbesar 

pada berat 76 kg energi yang dikonsumsi sebesar 4 Wh dengan 

waktu tempuh selama 02.04 menit, pada berat 49 kg energi 

yang dikonsumsi sebesar 2 Wh dengan waktu tempuh 01.50 

menit, pada berat badan 28 kg energi yang dikonsumsi sebesar 

1 Wh dan waktu selama 01.33 menit. 

pengujian pada konsumsi daya untuk menggerakkan kursi 

roda di luar ruangan dengan bidang paving, dilakukan dengan 

3 beban pengemudi yang berbeda dengan jarak pengujian 

sepanjang 75 m. Hasil data dari pengujian dengan beban 

pengemudi pada pengujian di luar ruangan dengan bidang datar 

dapat ditunjukkan pada tabel 5. 

Berdasarkan pengujian yang telah dilakukan di dalam 

ruangan dengan berat pengguna 76 kg, pada kondisi awal 

pengujian tegangan yang ditampilkan adalah 12.56 V, setelah 

kursi roda berjalan dengan berat pengguna 76 kg. Pengujian 

dilakukan selama 25.17 menit menghasilkan energi sebesar 37 

Wh, kondisi akhir tegangan pada kursi roda adalah 11,50 V, 

dengan jarak tempuh sepanjang 703 m. Pengujian konsumsi 

daya dengan berat badan pengemudi 49 kg, dengan kondisi 

awal tegangan baterai yaitu 12.56 V. Setelah pengujian yang 

dilakukan terus-menerus dalam waktu 33.57 menit 
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mendapatkan hasil konsumsi energi sebesar 35 Wh, kondisi 

akhir  tegangan pada kursi roda adalah 11.50 V, dengan jarak 

tempuh sepanjang 881 m. Pengujian konsumsi daya dengan 

berat badan pengemudi 28 kg, dengan kondisi awal tegangan 

baterai yaitu 12.56 V. Setelah pengujian yang dilakukan  terus-

menerus dalam waktu 51.36 menit mendapatkan hasil 

konsumsi energi sebesar 46 Wh, kondisi akhir  tegangan pada 

kursi roda adalah 11.50 V, dengan jarak tempuh sepanjang 

1.748 m. 

 

 
TABEL 6 

 Pengujian Konsumsi Energi Kursi Roda di luar Ruangan dengan Variabel 
Jarak 

 
 

Pengujian selanjutnya pada konsumsi daya yang digunakan 

untuk menggerakkan kursi roda di luar ruangan dengan bidang 

datar dengan 3 berat badan yang berbeda yaitu 49 kg, 28 kg, 

dan 76 kg. Data yang didapatkan ditunjukkan pada tabel 7. 
 

TABEL 7 

Pengujian Konsumsi Daya Kursi Roda Dengan 3 Berat Badan Yang 

Berbeda Di Dalam Ruangan 

 
 

Berdasarkan pengujian yang telah dilakukan di luar ruangan 

dengan berat pengguna 76 kg. pada kondisi awal pengujian 

tegangan yang ditampilkan adalah 12.56 V, pengujian 

dilakukan selama 21.26 menit menghasilkan energi sebesar 37 

Wh, kondisi akhir tegangan pada kursi roda adalah 11,50 V, 

dengan jarak tempuh sepanjang 568 m. Selanjutnya pengujian 

konsumsi daya dengan berat badan pengemudi 49 kg, dengan 

kondisi awal tegangan baterai yaitu 12.56 V. Setelah pengujian 

yang dilakukan terus-menerus dalam waktu 31.24 menit 

mendapatkan hasil konsumsi energi sebesar 38 Wh, kondisi 

akhir  tegangan pada kursi roda adalah 11.50 V, dengan jarak 

tempuh sepanjang 957 m. Selanjutnya pengujian konsumsi 

daya dengan berat badan pengemudi 28 kg, dengan kondisi 

awal tegangan baterai yaitu 12.56 V. Setelah pengujian yang 

dilakukan  terus-menerus dalam waktu 40.32 menit 

mendapatkan hasil konsumsi energi sebesar 42 Wh, kondisi 

akhir  tegangan pada kursi roda adalah 11.50 V, dengan jarak 

tempuh sepanjang 1.598 m. 

Berdasarkan pengujian yang telah dilakukan terhadap 

konsumsi daya untuk mengoperasikan kursi roda dapat 

disimpulkan bahwa baterai yang di gunakan pada kursi roda 

memiliki batas minimal tegangan yang bisa di gunakan, dengan 

karakteristik baterai lithium-ion jika digunakan secara 

keseluruhan akan mempengaruhi lifetime dari baterai lithium-

ion itu sendiri. Batas aman untuk penggunaan baterai pada kursi 

roda untuk menjaga kesehatan baterai dan menambah lifetime 

dari baterai lithium-ion yang digunakan yaitu antara 12.56 V – 

11.50 V, ketika baterai sudah mencapai tegangan 11.50 V maka 

buzzer akan berbunyi untuk memperingati pengguna kursi roda 

bahwa baterai sudah habis dan sudah harus di charge kembali. 

Dengan Depth of Discharge dari baterai yang di gunakan pada 

penelitian ini adalah sebesar 40%.  

V. KESIMPULAN 

Kesimpulan yang dapat diambil dari penelitian Rancang 

Bangun Pengendali Kursi Roda Elektrik Dengan Voice 

Recognition Module Untuk Penderita Quadriplegia Berbasis 

Board Mikrokontroler adalah sebagai berikut.  

1. Berhasil merealisasikan kursi roda elektrik dengan 

perintah suara sebagai pengendali untuk penderita quadriplegia 

berbasis board mikrokontroler dengan bahasa yang dapat 

direkam untuk memberikan perintah kepada kursi roda adalah 

semua bahasa dan sangat fleksibel. 

2. Pengguna dapat memberikan perintah suara terhadap 

kursi roda untuk bergerak sesuai dengan perintah yang 

diberikan dengan berbagai bahasa dan perintah. Rata-rata 

persentase keberhasilan pengucapan perintah yang diberikan 

sebesar 76.6% dengan Bahasa Inggris, dan 75% dalam bahasa 

Indonesia. 

3. Berhasil menentukan maksimal pembacaan sensor 

ultrasonic terhadap halangan-halangan yang berpotensi akan 

dilewati kursi roda elektrik, dengan batas sudut pembacaan 

sebesar 20°dan ukuran diameter benda yang dapat dibaca pada 

sensor > 6 mm.  

4. Konsumsi daya baterai tertinggi dalam kursi roda 

elektrik adalah sebesar 37 Wh pada berat pengguna 76 kg 

dalam kurun waktu selama 21.26 menit dengan jarak tempuh 

sepanjang 568 m. 
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