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ABSTRAK 

 

MOTOR STEPPER SEBAGAI PENGGERAK PADA RANCANG BANGUN 

ALAT PENGUKUR GANGGUAN PENGLIHATAN (MIOPI DAN 

HIPERMETROPI) MENGGUNAKAN METODE  

SNELLEN CHART 

 

Oleh 

Vitria Mardalena Sagala 

061630320939 

 

Proses pengukuran rabun pada optik dilakukan dengan menguji mata kiri dan kanan secara 

bergantian, memasang satu per satu tingkat lensa untuk membaca snellen chart. Teknik 

pengukuran ini membutuhkan banyak lensa, kurang praktis dan membutuhkan waktu lebih lama. 

Melihat masalah ini, muncul sebuah inovasi untuk membuat alat pengukur gangguan penglihatan 

(miopi dan hipermetropi) menggunakan motor stepper sebagai penggerak.  

Pengaplikasian motor stepper pada alat digunakan sebagai penggerak maju dan mundur snellen 

chart yang berisi baris text untuk mendiagnosa rabun jauh dan rabun dekat. Snellen chart 

dirancang begerak linear sesuai kemampuan fokus mata yang dikendalikan melalui smartphone. 

Sensor ultrasonik diterapkan untuk membaca jarak fokus yang didapatkan. Dari hasil pembacaan 

jarak, dilakukan pengolahan data matematis secara komputasi dan hasilnya disajikan melalui 

thermal printer.  

Metode pergerakan motor stepper menggunakan gerakan full step, resolusi 1.8 degree dengan 200 

step untuk satu putaran penuh menggunakan driver motor L298N. Dalam pengujian ini, setiap 

penekanan tombol mewakili perintah pergerakan sebanyak 100 pulse, serta jangkauan gerak sejauh 

2 cm. Jalur yang ditempuh snelllen chart memiliki total 200 cm dengan total pulse yang dibuthkan 

sebesar 10000 pulse. Nilai rpm yang dihasilkan untuk menggerakkan snellen chart sebesar 30 rpm, 

dengan satu command memerlukan waktu 1 sekon untuk pergeseran sejauh 2 cm.  

 

Kata Kunci : Motor Stepper, Driver L298N, Snellen Chart, Miopi, Hipermetropi.  
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ABSTRACT 

 

STEPPER MOTOR AS A DRIVER FOR THE DESIGN OF A VISUAL 

IMPAIRMENT MEASURING DEVICE (MIOPI AND 

 HIPERMETROPI) USING THE SNELLEN  

CHART METHOD 

 

By 

Vitria Mardalena Sagala 

061630320939 

 

The process of measuring myopic on optics is done by alternating the left and right eyes, 

placing one at a time the lens level to read the snellen chart. This measurement technique requires 

a lot of lenses, is less practical and takes longer. Seeing this problem, an innovation emerged to 

make a visual disturbance measuring device (miopi and hipermetropi) using a stepper motor as a 

driver.  

The application of a stepper motor in the tool is used as a forward and backward snellen 

chart which contains lines of text to diagnose nearsightedness and farsightedness. Snellen chart is 

designed to move linearly according to the eye's focusing ability which is controlled via a 

smartphone. Ultrasonic sensors are applied to read the focus distance obtained. From the result of 

distance reading, computational mathematical data is processed and the results are presented 

through thermal printers. 

 The method of moving the stepper motor uses a full step motion, 1.8 degree resolution with 

200 steps for a full rotation using the L298N motor driver. In this test, each keystroke represents a 

movement command of 100 pulses, and the range of motion is 2 cm. The path taken by Snelllen 

chart has a total of 200 cm with a total pulse that is required at 10000 pulses. The rpm value 

generated to move the snellen chart is 30 rpm, with one command requiring 1 second to shift as 

far as 2cm. 

 

Keywords : Stepper Motor, Driver L298N, Snellen Chart, Miopi, Hipermetropi. 
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