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LAMPIRAN 

 

Lampiran 1. Nilai ADC sensor flex 1 terhadap sudut 

Sudut (
o
) 0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 

Nilai ADC  

645 610 575 543 504 468 437 410 367 340 

645 610 575 543 504 468 437 407 367 339 

643 608 575 543 504 468 437 407 367 339 

644 608 575 541 504 468 437 407 367 339 

645 608 575 543 504 468 437 405 367 339 

644 608 576 542 504 468 437 407 367 339 

644 608 577 542 504 468 437 407 367 339 

645 611 575 541 504 468 435 407 367 339 

645 608 575 541 504 468 435 407 367 339 

645 608 575 541 504 468 437 407 367 339 

Rata-Rata 644,5 608,7 575,3 542 504 468 436,6 407,1 367 339,1 
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Lampiran 2. Nilai ADC sensor flex 2 terhadap sudut 

Sudut (
o
) 0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 

Nilai ADC  

673 638 603 568 533 498 463 428 393 365 

673 640 600 565 533 498 465 428 393 365 

675 640 600 565 533 500 465 428 398 363 

674 639 602 565 531 499 461 428 398 362 

673 639 602 565 531 500 461 428 398 362 

673 639 602 567 531 500 461 428 398 362 

673 638 602 568 531 500 461 428 398 362 

673 637 604 568 533 500 461 428 398 362 

673 638 604 568 533 500 463 428 398 360 

673 638 603 568 533 500 463 428 398 358 

Rata-Rata 673,3 638,6 602,2 566,7 532,2 499,5 462,4 428 397 362,4 
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Lampiran 3. Nilai ADC sensor flex 2 terhadap sudut 

Sudut (
o
) 0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 

Nilai ADC  

671 640 605 570 534 498 461 426 385 356 

674 640 602 570 534 498 461 430 385 356 

674 636 602 571 533 498 461 430 386 356 

672 636 602 568 535 496 461 430 385 356 

672 636 602 568 535 496 461 430 388 356 

672 635 600 568 535 496 461 430 388 356 

672 636 600 566 531 496 461 427 385 356 

671 636 600 566 531 496 461 427 383 356 

671 636 601 566 531 496 461 427 384 356 

671 636 601 566 531 496 461 427 384 356 

Rata-Rata 672 636,6 601,5 567,9 532,6 496,6 461 428,4 385,2 356 
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Lampiran 4. Konversi nilai ADC sensor flex 1 ke nilai digital 

y = ax+b 

y = -0,2927x+188,2 

1. Nilai x = 644,5 

y = -0,2927(644,5)+188,2 

= -0,45 

2. Nilai x = 608,7 

y = -0,2927(608,7)+188,2 

= 10,03 

3. Nilai x = 575,7 

y = -0,2927(575,7)+188,2 

= 19,81 

4. Nilai x = 542 

y = -0,2927(542)+188,2 

= 29,56 

5. Nilai x = 504 

y = -0,2927(504)+188,2 

= 40,68 

6. Nilai x = 468 

y = -0,2927(468)+188,2 

= 51,22 

7. Nilai x = 436,6 

y = -0,2927(436,6)+188,2 

= 60,41 

8. Nilai x = 407,1 

y = -0,2927(407,1)+188,2 

= 69,04 

9. Nilai x = 367 

y = -0,2927(367)+188,2 

= 80,78 

10. Nilai x = 339,1 

y = -0,2927(339,1)+188,2 

= 88,95 

 

Lampiran 5. Tabel perbandingan nilai sensor flex 1 dengan busur 

Penggaris Busur (
o
) Sensor (

o
) Error 

0 -0,45 
 

10 10,03 0,34 

20 19,81 0,95 

30 29,56 1,48 

40 40,68 1,70 

50 51,22 2,43 

60 60,41 0,68 

70 69,04 1,37 

80 80,78 0,97 

90 88,95 1,17 

Rata-rata Error 1,11 

Nilai Akurasi 98,89% 
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Lampiran 6. Konversi nilai ADC sensor flex 2 ke nilai digital 

y = ax+b 

y = -0,2891x+194,25 

1. Nilai x = 673,3 

y = -0,2891(673,3)+194,25 

= -0,40 

2. Nilai x = 638,6 

y = -0,2891(638,6)+194,25 

= 9,63 

3. Nilai x = 602,2 

y = -0,2891(602,2)+194,25 

= 20,15 

4. Nilai x = 566,7 

y = -0,2891(566,7)+194,25 

= 30,42 

5. Nilai x = 532,2 

y = -0,2891(532,2)+194,25 

= 40,39 

6. Nilai x = 499,5 

y = -0,2891(499,5)+194,25 

= 49,84 

7. Nilai x = 462,4 

y = -0,2891(462,4)+194,25 

= 60,57 

8. Nilai x = 428 

y = -0,2891(428)+194,25 

= 70,52 

9. Nilai x = 397 

y = -0,2891(397)+194,25 

= 79,48 

10. Nilai x = 362,4 

y = -0,2891(362,4)+194,25 

= 89,48 

 

Lampiran 7. Tabel perbandingan nilai sensor flex 2 dengan busur 

Sudut (
o
) Sudut Sensor (

o
) Error 

0 -0,40 
 

10 9,63 3,69 

20 20,15 0,77 

30 30,42 1,39 

40 40,39 0,98 

50 49,84 0,31 

60 60,57 0,95 

70 70,52 0,74 

80 79,48 0,65 

90 89,48 0,58 

Rata-rata Error 1,01 

Nilai Akurasi 98,99% 
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Lampiran 8. Konversi nilai ADC sensor flex 3 ke nilai digital 

y = ax+b 

y = -0,2831x+190,44 

1. Nilai x = 672 

y = -0,2831(672)+190,44 

= 0,20 

2. Nilai x = 636,7 

y = -0,2831(636,7)+190,44 

= 10,19 

3. Nilai x = 601,5 

y = -0,2831(601,5)+190,44 

= 20,16 

4. Nilai x = 567,9 

y = -0,2831(567,9)+190,44 

= 29,67 

5. Nilai x = 532,6 

y = -0,2831(532,6)+190,44 

= 39,66 

6. Nilai x = 496,6 

y = -0,2831(496,6)+190,44 

= 49,85 

7. Nilai x = 461 

y = -0,2831(461)+190,44 

= 59,93 

8. Nilai x = 428,4 

y = -0,2831(428,4)+190,44 

= 69,16 

9. Nilai x = 385,2 

y = -0,2831(385,2)+190,44 

= 81,39 

10. Nilai x = 356 

y = -0,2831(356)+190,44 

=89,6
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Lampiran 9.  Tabel perbandingan nilai sensor flex 3 dengan busur 

Sudut (
o
) Sudut Sensor (

o
) Error 

0 0,20 
 

10 10,19 1,90 

20 20,16 0,78 

30 29,67 1,11 

40 39,66 0,85 

50 49,85 0,29 

60 59,93 0,12 

70 69,16 1,20 

80 81,39 1,74 

90 89,66 0,38 

Rata-rata Error 0,84 

Nilai Akurasi 99,16% 

 

Lampiran 10. Tabel perbandingan sumbu x sensor MPU6050 dengan busur 

Sudut (
o
) Sudut Sensor (

o
) Error 

0 0,01 0,00 

10 10,03 0,30 

20 20,03 0,15 

30 30,00 0,00 

40 40,00 0,00 

50 50,00 0,00 

60 60,07 0,12 

70 70,00 0,00 

80 80,00 0,00 

90 90,01 0,01 

Rata-rata Error 0,06 

Nilai Akurasi 99,94% 
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Lampiran 11. Tabel perbandingan sumbu y sensor MPU6050 dengan busur 

Sudut (
o
) Sudut Sensor (

o
) Error 

0 0,01 
 

10 10,00 0,00 

20 20,00 0,00 

30 30,01 0,03 

40 40,03 0,08 

50 50,07 0,14 

60 60,14 0,23 

70 70,00 0,00 

80 80,04 0,05 

90 89,26 0,82 

Rata-rata Error 0,15 

Nilai Akurasi 99,85% 

 

Lampiran 12. Tabel perbandingan sumbu z sensor MPU6050 dengan sudut 

Sudut (
o
) Sudut Sensor (

o
) Error 

-90 -90,03 0,03 

-80 -79,89 0,14 

-70 -70,07 0,10 

-60 -60,05 0,08 

-50 -50,00 0,00 

-40 -40,01 0,02 

-30 -30,03 0,10 

-20 -20,10 0,50 

-10 -10,09 0,90 

0 0,07 
 

10 10,04 0,40 

20 20,00 0,00 

30 30,03 0,10 

40 41,03 2,58 



43 

 

 
 

Sambungan Lampiran 12. Tabel perbandingan sumbu z sensor MPU6050 

dengan sudut 

50 50,00 0,00 

60 60,00 0,00 

70 70,02 0,03 

80 80,00 0,00 

90 90,01 0,01 

Rata-rata Error 0,26 

Nilai Akurasi 99,74% 

 

Lampiran 13. Pola isyarat tangan 

No Kata/Kalimat Isyarat Tangan 

1 Saya Mau Minum 

 

2 Saya Mau Makan 

 

3 Saya Mau Buang Air Kecil 
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4 Tolong 

 

5 Terima Kasih 

 

6 Posisi Saya Tidak Nyaman 

 

7 Iya 

 

8 Jangan Berisik 
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9 Tidak 

 

10 Halo 

 

11 Saya Mau Ke sana 

 

12 Sekarang Jam Berapa 

 

13 Saya Mau Buang Air Besar 
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14 Saya Mau Mandi 

 

15 Berhenti 

 

 

Lampiran 14. Tabel respons sensor terhadap isyarat tangan 

No Kata/Kalimat Flex 1 Flex 2 Flex 3 
MPU6050 

x y z 

1 Saya Mau Minum 31,31 7,20 4,44 -5,16 -2,94 -3,54 

2 Saya Mau Makan 58,24 2,00 5,29 0,53 3.30 -1,02 

3 Saya Mau Buang Air Kecil 8,19 35,82 8,12 0,28 2,78 0,45 

4 Tolong 6,73 41,61 8,97 4,6 2,31 3,67 

5 Terima Kasih -0,01 58,08 58,80 3,28 4,57 2,1 

6 Posisi Saya Tidak Nyaman 1,75 72,83 8,97 -3,18 0,33 5,31 

7 Iya 31,31 60,11 9,82 6,24 8,83 5,37 

8 Jangan Berisik 41,26 2,87 55,12 -3,53 -2,4 -3,54 

9 Tidak 0,87 1,71 3,31 85,65 8,76 -89,7 

10 Halo 0,58 0,84 0,76 11,16 -60,85 -8,5 

11 Saya Mau Ke sana 3,80 0,55 46,91 0,28 2,78 0,45 

12 Sekarang Jam Berapa 11,41 16,45 24,83 1,43 -10,28 4,28 

13 Saya Mau Buang Air Besar 11,70 37,85 25,96 -6,03 -2,69 9,25 

14 Saya Mau Mandi 29,56 36,69 27,09 3,32 -6,77 1,54 

15 Berhenti 57,07 76,88 72,10 7,22 2,81 5,49 

 

Ket:     : nilai sensor diabaikan 
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Lampiran 15. Tabel uji coba aplikasi 

No Kata/Kalimat 

Hasil Percobaan 
Akurasi 

(%) Berhasil 
Tidak 

Berhasil 

1 Saya Mau Minum 20 0 100 

2 Saya Mau Makan 20 0 100 

3 Saya Mau Buang Air Kecil 18 2 90 

4 Tolong 18 2 90 

5 Terima Kasih 20 0 100 

6 Posisi Saya Tidak Nyaman 17 3 85 

7 Iya 20 0 100 

8 Jangan Berisik 20 0 100 

9 Tidak 18 2 90 

10 Halo 17 3 85 

11 Saya Mau Ke sana 18 2 90 

12 Sekarang Jam Berapa 18 2 90 

13 Saya Mau Buang Air Besar 16 4 80 

14 Saya Mau Mandi 17 3 85 

15 Berhenti 20 0 100 

Rata-rata 92 

 

 

 

 


