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ABSTRAK 

Memposisikan pasien dalam persiapan untuk operasi arthroscopic bahu tidak dapat 

diremehkan. Penempatan pasien merupakan langkah penting dalam persiapan 

pembedahan untuk arthroscopic bahu. Selain memberikan visualisasi yang optimal, 

pemosisian yang hati-hati dapat meminimalkan risiko komplikasi perioperative. 

Beach Chair adalah sebuah alat bantu pengatur posisi duduk pasien yang aman, dan 

efektif untuk melakukan hampir semua jenis prosedur artroskopi bahu. Adapun 

untuk produk-produk yang berada di pasaran saat ini memiliki beberapa 

kekurangan yaitu tidak adanya pengaturan posisi sudut dan monitoring posisi sudut 

bersandar pasien. Sistem pengaturan posisi sudut besandar pasien pada beach chair 

merupakan solusi yang baik untuk meminimalkan risiko komplikasi perioperative 

dan juga mempermudah para ahli bedah untuk memposisikan pasien. Pada 

penelitian ini dibuat sebuah sistem pengaturan posisi sudur dan monitoring sudut 

bersandar pada beach chair. Metode yang digunakan dalam pengukuran sudut 

kemiringan menggunakan metode pengukuran kemiringan atau tilt. Adapun 

Kendali yang digunakan adalah PID. Pada sistem kendali terdapat berbagai macam 

kendali seperti P , PI , dan PD.Hasil dari penelitian ini menunjukan bahwa untuk 

kendali yang digunakan pada plant yaitu kendali proportional dengan parameter 

kendali proportional ditentukan sesuai berat pasien untuk menghasilkan respon 

terbaik dalam pengaturan posisi sudut bersandar pada beach chair dan juga pada 

penelitian telah berhasil membuat sebuah sistem penggerak untuk mengatur sudut 

psisi bersandar pasien berbasis mikrokontroler, discharge battery, serta remote 

control dan juga sistem ini dilengkapi tampilan pembacaan sudut dan visualisasi 

3D bangku menggunakan LabView 

 

Kata kunci: Labview, MPU6050,PID,Posisi sudut,Beach Chair 
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ABSTRACT 

 

Positioning the patient in preparation for arthroscopic shoulder surgery cannot be 

underestimated. Patient placement is an important step in preparing for surgery for 

arthroscopic shoulder. In addition to providing optimal visualization, careful 

positioning can minimize the risk of perioperative complications. The Beach Chair 

is a safe, effective patient-sitting assistive device for performing almost all types of 

shoulder arthroscopic procedures. As for the products on the market today, they 

have several drawbacks, namely there is no adjustment of the angle position and 

monitoring of the patient's leaning angle position. The system for adjusting the 

position of the patient's reclining angle on the beach chair is a good solution to 

minimize the risk of perioperative complications and also makes it easier for 

surgeons to position the patient. In this study, a system for adjusting the angle 

position and monitoring the angle of leaning on a beach chair was created. The 

method used in measuring the angle of inclination uses the tilt or tilt measurement 

method. The control used is PID. In the control system there are various kinds of 

controls such as P, PI, and PD. The results of this study indicate that for the controls 

used in the plant, namely proportional control with proportional control parameters 

determined according to the patient's weight to produce the best response in setting 

the angle position of leaning on the beach chair and also in research it has succeeded 

in making a drive system to adjust the patient's leaning position angle based on a 

microcontroller, battery discharge, and remote control and also this system is 

equipped with an angle reading display and 3D bench visualization using LabView 

 

Keywords: Labview, MPU6050, PID, Corner position, Beach Chair 
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I.BAB I 

PENDAHULUAN 

I. Latar Belakang 

     Memposisikan pasien dalam persiapan untuk operasi arthroscopic bahu 

tidak dapat diremehkan. Penempatan pasien merupakan langkah penting dalam 

persiapan pembedahan untuk arthroscopic bahu. Selain memberikan 

visualisasi yang optimal, pemosisian yang hati-hati dapat meminimalkan risiko 

komplikasi perioperative[1]. Dimana komplikasi perioperative ialah hal-hal 

baru yang timbul dan merugikan pasien selama masa praoperative (sebelum 

operasi), intraoperative (saat operasi) maupun postoperative(setelah operasi). 

    Beach Chair (BC) umumnya digunakan untuk prosedur arthroscopic bahu  

yang  menawarkan keuntungan yang berbeda dibandingkan dengan posisi 

lateral decubitus (LD)[2]. BC adalah sebuah alat bantu pengatur posisi duduk 

pasien yang aman , dan efektif untuk melakukan hampir semua jenis prosedur 

artroskopi bahu[3]. Meskipun banyak keuntungan pembedahan dalam posisi 

ini, ada juga resiko intraoperative pada posisi ini yaitu potensi hipoperfusi 

serebral dan neurologis, dimana kondisi ini bisa membuat pasien mengalami 

iskemia otak dan perfusi otak[4].Salah satu penyebab dari hipoperfusi serebral 

ini ialah kondisi dimana otak kekurangan oksigen dan nutrisi. Adapun Menurut 

Murphy dkk[5] dalam penelitiannya bahwa operasi bahu di BC dikaitkan 

dengan penurunan yang signifikan pada oksigen serebral dibandingkan dengan 

nilai yang diperoleh pada posisi LD[5]. Maka dari itu pemantaun oksigen 

serebral pada pasien sangat penting untuk mengurangi resiko hipoperfusi 

serebral. 

     Adapun hasil penelitian lainnya Menurut Songy.C dkk[4] bahwa sudut 

elevasi BC berpengaruh terhadap oksigen serebral pasien. Dimana Rata-rata 

penurunan Saturasi oksigen serebral (rSO2) secara signifikan kurang dari 

ambang batas 20% yang digunakan sebagai pengidentifikasi untuk peristiwa 

deoksigenasi serebral [4]. Maka dari hasil penelitian tersebut bahwa 

pembacaan sudut BC sangatlah penting karena sudut elevasi berpengaruh 

terhadap oksigenasi serebral pasien.  
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     Hasil penelitian yang lainnya yaitu tentang  efektifvitas pemberian posisi 

bagi pasien penderita Asma Bronkhial dan Gagal jantung.  Menurut Atanasia 

Dese Nolowala[6] dalam hasil penelitiannya tentang pemberian posisi tidur 

pasien penderita Asma Bronkhial yaitu pemberian sudut elevasi BC 30 ° lebih 

efektif pada pasien untuk peningkatan kualitas tidur pasien[6] Dan juga hasil 

penelian lainnya yaitu menurut Sukaina Shahab[7] dalam hasil penelitiannya 

tentang pengaruh posisi tidur terhadap kualitas tidur pasien Gagal jantung yaitu 

pemberian sudut elavasi BC 45 ° lebih efektif untuk membantu pernafasan , 

karena oksigen yang masuk ke dalam paru – paru akan lebih optimal dan pasien 

dapat bernafas lebih lega yang dapat meningkatkan kualiatas tidur pasien[7].  

    Untuk saat ini beach chair yang dipakai untuk operasi sudah ada 

pengembangan terutama dalam teknologinya. Contohnya produk beach chair 

yang ada dipasaran yaitu Powered Beach Chair dimana pada product ini 

menggunakan Motion-control technology yaitu meniadakan pemosisian secara 

manual dan digantikan menggunakan Push Button. Beach Chair ini adalah 

satu-satunya kursi pemosisian operasi bahu di pasaran dengan motor mandiri 

yang tidak bergantung pada meja bedah untuk tenaga. Sistem pemosisian 

kepala sendi bola ganda dapat mengamankan kepala pasien bahkan dengan 

pasien kyphosis. Beach Chair bedah menyesuaikan dari 0-90 ° dalam 8 detik 

serta gerakan yang halus dan terkontrol[8]. 

     Adapun Produk beach chair yang lainnya yaitu Orthopedic Beach Chair 

Positioner System pada produk ini menggunakan sytem perangkat tanpa listrik 

yaitu menggunakan silinder pneumatik untuk memberikan sudut penyesuaian 

dan kunci kaku pada posisi yang diinginkan. Sistem Pemosisian Beach Chair 

Ortopedi menyediakan metode yang aman dan stabil untuk menempatkan dan 

mempertahankan pasien dalam "Beach Chair Position”[9]. 

    Dan juga product lainnya yaitu Powerlift Beach Chair, Pemosisian pada 

beach chair ini menggunakan  sistem bertenaga dengan kemiring dari 0 hingga 

90 derajat. Beach chair ini juga menghilangkan kebutuhan untuk pengangkatan 

manual dan potensi ketegangan pengasuh. Adapun kelebihan dari Beach Chair 

ini yaitu Positioner kepala multi-sumbu yang unik memungkinkan intubasi, 
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postur kepala yang mudah dan Panel bahu yang dapat dilepas memberikan 

akses bedah yang sangat baik ke setiap bahu[10].  

     Dari hasil penelitian diaatas tentang pengaruh sudut Beach Chair pada 

saturasi oksigen dan penelitian tentang posisi yang efektif bagi pasien yang 

mempunyai Riwayat penyakit seperti Asma Bronkhial dan Gagal Jantung 

dimana hasil penelitiannya yaitu sudut beach chair sangat berpengaruh pada 

keadaan pasien dan juga dapat meminimalkan risiko perioperatif terutama pada 

risiko intraoperatif. Dari 3 produk yang sudah dipaparkan, penulis 

menyimpulkan bahwa adanya kekurangan dari product – product  tersebut  

yaitu tidak adanya pengaturan posisi sudut pasien.     

     Melihat peluang yang dapat penulis berikan sebagai solusi terhadap 

masalah tersebut, melalui proposal ini penulis mengajukan sebuah penelitian 

yang berjudul “Rancang Bangun Sistem Pengaturan Posisi Sudut 

Bersandar Pasien Pada Beach Chair”. Dengan penelitian ini akan dihasilkan 

sebuah sistem penggerak untuk mengatur sudut rangka bangku / posisi 

bersandar pasien secara otomatis berbasis linear kontrol, mikrokontroler, 

modul charge dan discharge battery, serta remote control dan juga sistem ini 

menggunakan LabVIEW sebagai tampilan pembacaan sudut dan visualisasi 

alat. Dimana yang diharapkan dalam alat ini bisa mempermudah para ahli 

bedah untuk memposisikan para pasien dan mengurangi risiko perioperative 

karena pemosisian yang tepat sangat penting untuk mengoptimalkan 

keberhasilan bedah dan keselamatan pasien. 

II.  Rumusan Masalah 

       Dari pembahasan latar belakang mengenai perlunya pembacaan sudut & 

kemirinagan pasien serta pemosisian sudut kemiringan menggunakan remote 

control , secara garis besar didapati rumusan masalah sebagai berikut : 

1. Bagaimana cara mengatur kecepatan linear servo agar stabil dalam 

mengatur posisi sudut. 

2. Bagaimana merancang ketepatan sensor dalam pembacaan sudut. 

3. Bagaimana Merancang simulasi pergerakan beach chair yang akan 

ditampilkan berupa pembacaan sudut dan visualisasi. 
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III. Batasan Masalah 

    Berdasarkan permasalahan yang didapatkan, agar dapat dibahas lebih spesifik 

maka dibentuk beberapa batasan masalah sebagai berikut. 

1. Sudut yang bisa dibentuk sudut bersandar yaitu dari 10° - 90° . 

2. Beach Chair bergerak ke atas dan ke bawah. 

3. Teknik pendeteksi kemiringan menggunakan sensor Gyroscope MPU6050.  

4. Baterai sebagai catu daya. 

IV.  Tujuan dan Manfaat Penelitian 

     Tujuan penulis membuat penelitian ini adalah membuat sebuah sistem 

Monitoring dan Pengaturan Posisi Sudut Bersandar Pada Beach Chair. Manfaaat 

dari penelitian yang penulis buat adalah : 

1. Monitoring sudut kemiringan menggunakan accelerometer berbasis 

Raspberry  yang diharapkan mampu menjadi solusi untuk membaca sudut 

bersandar dan kemiringan pasien pada beach chair. 

2. Mempermudah para ahli bedah untuk memposisikan para pasien. 

3.  Meminimalkan resiko perioperative . 

V.   Metode Penelitian 

    Sistematika Penulisan KTI Tugas Akhir ini dibahas dengan penjabaran 

sebagai berikut : 

BAB I PENDAHULUAN, berisi uraian mengenai latar belakang, perumusan 

masalah, tujuan, batasan masalah dan sistematika penulisan. 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA, berisi gambaran umum tentang landasan teori 

untuk menjelaskan beberapa istilah dan ilmu terkait serta melihat hasil 

pencapaian penelitian terdahulu dengan kajian yang sama. 

BAB III METODOLOGI PENYELESAIAN MASALAH, berisi langkah-

langkah penyelesaian tugas akhir berupa gambaran umum sistem serta 

perancangan sistem. 

BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN, berisi hasil dan pembahasan TA yang 

sudah dilaksanakan. 

BAB V PENUTUP, berisi kesimpulan untuk tugas akhir yang telah 

dilaksanakan kemudian saran untuk penelitian selanjutnya.  
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