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ABSTRAK

Penelitian ini berfokus pada pengembangan sistem kontrol pergerakan mikroskop
otomatis yang menggunakan motor DC dan microcontroller Arduino untuk
meningkatkan efisiensi dan akurasi pengamatan bakteri. Dengan latar belakang
pentingnya pengamatan mikroskopis dalam diagnosis penyakit seperti TBC,
penelitian ini mengusulkan solusi otomatisasi untuk mengatasi keterbatasan tenaga
kesehatan dalam mendiagnosis bakteri secara manual. Sistem yang dirancang
mampu melakukan scanning area preparat 30mm x 20mm dengan minimal 100 titik
lapang pandang, mengatur kecepatan pergerakan motor pada interval 0,1mm/s —
0,5mm/s, dan memberikan umpan balik untuk meminimalkan error. Hasil
penelitian menunjukkan bahwa pengaturan kecepatan berpengaruh terhadap fokus
gambar yang diambil, namun tidak signifikan, dan sistem dapat mempercepat
proses pengambilan data dengan variasi kefokusan yang dapat diterima. Saran
untuk penelitian selanjutnya meliputi peningkatan fokus pada permukaan preparat

yang tidak lurus dan pemeliharaan berkala pada komponen mekanikal.

Kata kunci: : Mikroskop , Motor DC, Kecepatan, Fokus
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ABSTRACT

This research focuses on the development of an automatic microscope movement
control system using DC motors and Arduino microcontrollers to enhance the
efficiency and accuracy of bacterial observation. Given the importance of
microscopic observation in diagnosing diseases such as tuberculosis (TB), this
study proposes an automation solution to address the limitations of healthcare
workers in manually diagnosing bacteria. The designed system is capable of
scanning a specimen area of 30mm x 20mm with a minimum of 100 fields of view,
adjusting the motor movement speed at intervals of 0.1mm/s — 0.5mm/s, and
providing feedback to minimize errors. The results show that speed adjustment
affects the focus of the images captured, though not significantly, and the system
can expedite the data collection process with acceptable variations in focus.
Recommendations for future research include improving focus on uneven specimen

surfaces and regular maintenance of mechanical components.

Keywords: Microscope, DC Motor, Speed, Focus
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Mikroskop telah menjadi perangkat kritis dalam bidang kedokteran dan ilmu
biologi. Pengamatan mikroskopiss adalah kunci dalam pengidentifikasian bakteri
dan organisme mikroskopiss lainnya. Meskipun telah ada kemajuan signifikan
dalam teknologi mikroskop, proses pengamatan masih sering memerlukan
intervensi manusia yang memakan waktu, dan tergantung pada tingkat keahlian
user. Keakuratan pengamatan sangat penting dalam mendiagnosis penyakit yang
memerlukan deteksi bakteri, seperti infeksi saluran kemih, infeksi kulit, atau
penyakit menular lainnya. Laporan WHO tahun 2021 tentang TBC dunia
memperkirakan bahwa pada tahun 2020, ada 824.000 orang di Indonesia yang
menderita TBC [1]. Dengan data yang mengerikan itu akan berdampak kepada
pelayanan kesehatan di Indonesia untuk dapat menangani pasien bergejala untuk
segera diperiksa, kemampuan tenaga Kesehatan untuk mendiagnosis bakteri dengan
mikroskop biasa akan dituntut untuk terus menerus melakukan pemerikasaan.
Kualitas pemeriksaan mikroskopis malaria sangat dipengaruhi oleh kemampuan
tenaga laboratorium, karena untuk memastikan tidak adanya infeksi malaria harus
dilakukan pengamatan minimal 100 lapang pandang[l]. maka, ada besar
kemungkinan terjadi kesalahan dalam mendeteksi bakteri tergantung pada
pengalaman tenaga laboratorium. Selain itu, proses pemeriksaan mikroskopis
manual juga memakan waktu yang lama dan kurang efisien [2]. Ini jadi masalah
yang harus diselesaikan , dengan melakukan penelitian untuk dapat mendiagnosa
bakteri dengan otomatis dan terkendali. Penelitian ini bertujuan untuk sampai tahap
membantu tenaga Kesehatan dimasyarakat, dimana sekarang dalam lingkup
puskesmas telah melakukan pengecekan awal sample bakteri secara manual
menggunakan mikroskop yang digerakan manual oleh tenaga kesehatan [3].
Penelitian berfokus pada pengembangan teknologi otomatisasi dalam mikroskop
menggunakan motor dc dan microcontroller untuk meningkatkan efisiensi dan

akurasi dalam pengamatan bakteri dan organisme mikroskopis yang sejenis.



1.2

1.2.1

1.3

1.3.1

1.3.2

1.3.3

1.4

Rumusan Masalah

Bagaimana merancang alat kesehatan yang mampu mendiagnosa bakteri

secara otomatis untuk meningkatkan efisiensi dan akurasi diagnosis?
Batasan Masalah
Pergerakan motor dapat diatur secara manual dan otomatis.

Sistem akan mencari titik origin , untuk selanjutnya akan melakukan
scanning luas area lapang pandang sample preparate yang akan di atur pada

area 30 mm x 20 mm.

Dengan pergerakan yang sangat halus, kamera dapat mengambil gambar
minimal 100 titik lapang pandang.[1]

Tujuan dan Manfaat

Maksud utama dari penelitian ini adalah mengembangkan sebuah sistem
otomatisasi yang mengintegrasikan kontrol pergerakan mikroskop untuk
bergerak secara halus dalam area pandang 30mmx20mm. Dan pada area
tersebut harus dapat melihat minimal 100 titik lapang pandang sesuai dengan
perturan IUATLD (International Union Against Tuberculosis and Lung
Diseases) [1]. Karena kita bertujuan untuk melakukan pergerakan selama 25
menit hingga 10 menit, maka kecepatan yang dihasilkan oleh pergerakan
sumbu itu harus berada pada interval (0,1 mm/s - 0,5 mm/s). Sistem ini
dirancang untuk memungkinkan tenaga kesehatan dan peneliti untuk

melakukan pengamatan bakteri dengan lebih cepat.



4.1

1.4.2

1.4.3

Membantu tugas tenaga Kesehatan

Sistem ini akan melakukan pengamatan secara otomatis. Sehingga
ini akan memudahkan tenaga kesehatan dalam mengidentifikasi bakteri,

penyakit degan ukuran bakteri yang sangan kecil.
Efisiensi Penelitian Biologi

Penelitian biologi yang memerlukan pengamatan mikroskopiss akan
mendapatkan manfaat signifikan dalam hal efisiensi waktu. Peneliti akan
dapat menghabiskan lebih sedikit waktu untuk menyiapkan dan melakukan
pengamatan, sehingga mereka dapat lebih fokus pada analisis data dan

temuan ilmiah.
Inovasi Teknologi Medis

Penelitian ini akan mendorong inovasi dalam teknologi medis,
dengan menggabungkan penggunaan mikroskop dengan teknologi
otomatisasi yang semakin canggih. Ini akan membantu mengarahkan

perkembangan perangkat medis yang lebih maju di masa depan.



1.5 Sistematika Penulisan

Sistematika proposal Tugas Akhir ini dibahas dengan penjabaran sebagai berikut :

BAB | PENDAHULUAN,
berisi uraian mengenai latar belakang, perumusan masalah, tujuan, batasan masalah
dan sistematika penulisan.

BAB Il 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 IIl METODOLOGI PENYELESAIAN MASALAH,
berisi langkah-langkah penyelesaian tugas akhir berupa gambaran umum sistem
serta perancangan sistem.

BAB IV HASIL IMPLEMENTASI DAN ANALISIS
berisi hasil rancangan robot edukasi, pembuatan logika program, pengujian robot

BAB V PENUTUP,
berisi kesimpulan dari tugas akhir yang sudah dikerjakan dan saran-saran untuk
pengembangan penelitian selanjutnya.



