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ABSTRAK 

Lemah otot lengan adalah kondisi yang terjadi ketika lemahnya 

kinerja sinyal biolistrik otot-otot yang berada pada lengan yang 

disebabkan oleh adanya plexus brachialis injury. Dalam proses diagnosa 

secara medis seorang fisioterapis umumnya melakukan analisa melalui 

gerakan-gerakan yang terstruktur pada bagian sekitar bahu, leher, dan 

lengan. Selain melalui gerakan-gerakan tersebut seorang fisioterapis juga 

menggunakan peralatan medis yang disebut  electromyograph  Alat ini 

menghasilkan sinyal electromyogram, yaitu sinyal hasil rekaman aktifitas 

sinyal biolistrik otot. Dari hasil electromyograph dapat dilihat rekaman 

pola aktifitas sinyal biolistrik otot tersebut yang digunakan sebagai bahan 

analisa seorang fisioterapis     

 Pada skripsi ini direalisasikan sebuah sistem alat bantu siku 

lengan bagi orang penderita lemah otot lengan dalam menahan beban 

dengan beban 500gr berbasis electromyograph. Untuk otot yang dipilih 

pada lengan adalah otot bisep brachi. Karena otot ini berada pada bagian 

lengan atas sehingga jika terjadi kelemahan pada otot ini maka kinerja 

keseluruhan lengan juga menurun yang berdampak paa lengan bawah 

tidak dapan bergerak kedepan mapupun keatas. Sistem yang digunakan 

dalam skripsi ini terdiri dari input berupa sensor surface elektroda dengan 

electromyograph yang berfungsi untuk menangkap sinyal 

electromyogram otot bisep brachi, lalu bagian proses terdiri dari 

mikrokontroler arduino nano sebagai pemroses sinyal electromyogram. 

Kemudian output alat menggunakan motor servo sebagai penggerak siku 

lengan. Sistem alat dilengkapi dengan saklar on/off, toggle switch, 

potensiometer, dan LCD display 16x2.    

 Hasil dari pembuatan alat skripsi ini diharapkan dapat membaca 

dan merekam aktifitas sinyal biolistrik otot bisep brachi pada pasien 

penderita lemah otot lengan. Oleh karena itu alat ini dilengkapi dengan 

LCD yang berfungsi menampilkan tegangan otot bisep brachi yang 

terekam. Maka, jika sinyal biolistrik penderita lemah otot lengan dapat 

terbaca, mikrokontroler akan menggerakkan motor servo untuk menahan 

beban yang telah di rancang.  
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ABSTRACT 

 Weak arm muscles are a condition that occurs when the weak 

performance of the biolistric signals of the muscles in the arm is caused 

by the presence of plexus brachialis injury. In the process of medical 

diagnosis a physiotherapist generally analyzes through structured 

movements on the part of the shoulder, neck, and arms. In addition to 

these movements, a physiotherapist also uses medical equipment called 

electromyograph. This tool produces an electromyogram signal, which is 

a signal that is recorded by the activity of a muscle biolytic signal. From 

the results of the electromyograph it can be seen the recording of the 

activity pattern of muscle biolistric signals which is used as an analysis 

material for a physiotherapist. 

 In this thesis, an tool arm elbow assist system for people with 

weak muscles in the load with a load 500gr based on electromyograph is 

realized. For the muscle selected in the arm is brachi biceps. Because this 

muscle is in the upper arm so that if there is weakness in this muscle, the 

overall performance of the arm also decreases which affects the forearm 

not moving forward or upwards. The system used in this thesis consists of 

input in the form of an electrode surface sensor with electromyograph 

which serves to capture electromyogram signals of brachi biceps, then the 

process part consists of an Arduino nano microcontroller as an 

electromyogram signal processor. Then the output of the tool uses a 

stepper motor as an arm elbow. The tool system is equipped with an on / 

off switch, toggle switch, potensiometer, and a 16x2 LCD display. 

 The results of making this thesis tool are expected to be able to 

read and record the activity of biceps brachi bioelectric signal in patients 

with weak arm muscles. Therefore this tool is equipped with an LCD that 

serves to display the brachi muscle tension recorded. So, if the patient's 

bioelectric signal is weak the arm muscle can be read, the microcontroller 

will move the servo motor to hold the load that has been designed. 
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