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ABSTRAK

AplikasiSensor Ultrasonik Sebagai Pengukur Jarak Pada Rancang Bangun
Alat Pengukur Gangguan Penglihatan (Miopi Dan Hipermetropi) Dengan
Menggunakan Metode Snellen Chart

Oleh

Bagas Syaputra
061630320921

Rancang bangun alat pengukur gangguan penglihatan miopi dan
hipermetropi dengan metode snellen chart ini mengaplikasikan pembacaan jarak
oleh sensor ultrasonik berdasarkan pergeseran snellen chart oleh motor stepper.
Sensor ultrasonik bekerja berdasarkan azas pemantulan gelombang suara oleh
media pemantul yang diintegrasikan dengan pergerakan snelen chart.

Pergerakan snelen chart diatur melalui smartphone berdasarkan respon
pembacaan pasien terhadap huruf-huruf pada snelen chart. Sensor mulai
melakukan pembacaan terhadap jarak baca mulai pertama alat diaktifkan dan
selama berlangsungnya penyesuaian jarak fokus baca pasien hinggadidapatkan
data fokus akhir sebagai nilai valid pembacaan jarak tingkat rabun jauh atau dekat.

Penerjemahan jarak pembacaan sensor dilakukan berdasarkan konversi
nilai jeda waktu pemantulan gelombang ultrasonik menjadi jarak real dengan
persamaan s=vt/2. Dari hasil pengujiuan didapatkan akurasi pembacaan alat
paling baik pada rentang 0-100cm dengan rata-rata error sebesar= 0,54%
Sedangkan pada jarak deteksi 100-200cm error rata rata yang sebesar = 1,4%
Pembacaan jarak oleh sensor dikonversi menjadi nilai dioptri sebagai hasil
diagnosa akhir alat.Berdasarkan hasil pengujian ini kinerja dan fungsi alat yang
dirancang telah sesuai dengan tujuan perancangan.

Kata kunci: Sensor Ultrasonik, Arduino UNO, Snellen Chart, Miopi,
Hipermetropi.



ABSTRACT

Ultrasonic sensors Application as a Distance Measurers at the Design of
Measuring Devices for Vision Disorders (Miopi and Hypermetropy) Using the
Snellen Chart Method
By

Bagas Syaputra
061630320921

The design of a miopi and hypermetropy visual disturbance measuring
device using the Snellen chart method applies distance reading by an ultrasonic
sensor based on a shift in the snelan chart by a stepper motor. Ultrasonic sensors
work based on the principle of reflecting sound waves by auxiliary media that are
integrated with the movement of snelen charts.

The movement of the snelen chart is regulated via a smartphone based on
the patient’s reading response to the letters on the snelen chart. The sensor starts
reading the first starting reading distance of the device activated and during the
adjustment of the patient's reading focus distance until the final focus data is
obtained as a valid value of distance reading nearsighted or near.

Translation of the sensor reading distance is carried out based on the
conversion of the value of the time lag reflecting ultrasonic waves into real
distance with the equation s = vt / 2. From the results of testing found the
accuracy of reading the tool best in the range 0-100cm with an average error of =
0.54% While at the detection distance of 100-200cm the average error is = 1.4%
Data distance reading by the sensor is converted to a value diopters as a result of
the final diagnosis of the tool.Based on the results of this test the performance and
function of the tools designed are in accordance with the design goals.

Keywords: Ultrasonic Sensors, Arduino UNO, SnellenChart, Miopi,
Hipermetropi.
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