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LAMPIRAN

Lampiran 1. Alat dan bahan

Rangkaian kontrol penguat, DRL, penyearah gelombang penuh, dan penguat
membalik.

v

Elektroda Ag/AgCl Beban

Mikrokontroler arduino UNO
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Lampiran 2. Pengukuran kontraksi otot menggunakan elektromiografi

N

Dokumentasi pengujian menggunakan alat elektromiografi
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Lampiran 3. Data tegangan keluaran pada pengukuran otot FDS lengan kanan
menggunakan instrumentasi elektromiografi

Tegangan keluaran (V)

Beban Wanita Pria

(N) I I i \ V I I I \Y V

0 0,472 | 0,561 | 0,616 | 0,595 | 0,797 | 0,178 | 0,714 | 0,472 | 0,313 | 0,595

10 1,126 | 1,250 | 1,146 {1,299 | 1,147 | 1,301 | 1,301 | 1,126 | 0,859 | 1,299

20 1,311 | 1,505 | 1,602 | 1,349 | 1,611 | 1,483 | 1,624 | 1,311 | 1,114 | 1,411

30 1,655 (1,964 | 2,216 | 1,870 | 2,216 | 2,351 | 2,145 | 1,655 | 1,790 | 1,870

40 2,584 | 2,812 | 2,711 | 2,816 | 2,682 3 2,887 | 2,584 | 2,696 | 2,816

50 3,602 | 3,205 | 3,081 | 3,196 | 3,082 | 3,501 | 3,491 | 3,602 | 3,545 | 3,196

Lampiran 4. Data tegangan keluaran pada pengukuran otot FDS lengan Kiri
menggunakan instrumentasi elektromiografi

Tegangan keluaran (V)

Beban Wanita Pria

(N) I Il 1l v \Y I I i v \Y

0 0,413 | 0,251 | 0,815 | 0,317 | 0,749 | 0,690 | 0,201 | 0,623 | 0,811 | 0,898

10 1,136 | 0,733 | 1,193 | 0,878 | 1,001 | 1,455 | 1,576 | 1,277 | 0,898 | 1,253

20 1,727 | 1,489 | 1,997 | 1,159 | 1,644 | 2,109 | 2,068 | 2,284 | 2,021 | 2,004

30 | 2,246 | 2,530 | 2,304 | 1,522 | 2,002 | 2,838 | 2,419 | 2,589 | 2,818 | 2,783

2,550

40 2,813 | 3,046 | 2,758 | 2,829 3,249 | 2,848 | 2,770 | 3,073 | 2,998

50 | 3,558 | 3,598 | 3,592 | 3,155 | 3,287 | 3,473 | 3,532 | 3,612 | 3,590 | 3,616
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Lampiran 5. Data tegangan keluaran pada pengukuran otot biceps brachii
lengankanan menggunakan instrumentasi elektromiografi
Tegangan keluaran (V)

Beban Wanita Pria
(N) | Il 11 \Y V [ Il " \Y V
0 0,579 | 0,413 | 0,867 | 0,596 | 0,366 | 0,867 | 0,820 | 0,945 | 0,848 | 0,829
10 1,362 | 0,875 | 1,317 | 1,128 | 0,781 | 1,502 | 1,055 | 1,296 | 1,256 | 1,153
20 2,028 | 1,379 | 1,565 | 1,630 | 1,294 | 1,267 | 1,456 | 1,562 | 1,662 | 1,610
30 2,341 11,791 | 2,160 | 2,283 | 1,924 | 2,777 | 2,534 | 2,246 | 2,362 | 2,210
40 2,921 | 2,356 | 2,875 | 2,872 | 2,724 | 2,875 | 3,160 | 3,048 | 2,993 | 2,475
50 | 3,367 | 2,867 | 3,122 | 3,263 | 3,434 | 3,355 | 3,574 | 3,602 | 3627 | 3,615

Lampiran 6. Data tegangan keluaran pada pengukuran otot biceps brachii lengan
kiri menggunakan instrumentasi elektromiografi

Tegangan keluaran (V)

Wanita Pria
Beban

(N) | 1 1l v V | I 1l v V

0 0,579 | 0,413 | 0,867 | 0,596 | 0,366 | 0,867 | 0,820 | 0,945 | 0,848 | 0,829
10 1,362 | 0,875 | 1,317 | 1,128 | 0,781 | 1,502 | 1,055 | 1,296 | 1,256 | 1,153
20 2,028 | 1,379 | 1,565 | 1,630 | 1,294 | 1,267 | 1,456 | 1,562 | 1,662 | 1,610
30 2,341 |1 1,791 | 2,160 | 2,283 | 1,924 | 2,777 | 2,534 | 2,246 | 2,362 | 2,210
40 2921 |2,356 | 2,875 | 2,872 | 2,724 | 2,875 | 3,160 | 3,048 | 2,993 | 2,475
50 3,367 | 2,867 | 3,122 | 3,263 | 3,434 | 3,355 | 3,574 | 3,602 | 3,627 | 3,615
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Lampiran 7. Data tegangan keluaran pada pengukuran otot FDS menggunakan
alat elektromiografi

Tegangan (V)

Lengan kanan Lengan Kiri

Beban (N) | Wanita | Pria | Wanita | Pria
0 0,0189 | 0,0171 | 0,0163 | 0,0202

10 0,02 |0,0182 | 0,0175 | 0,0204

20 0,0239 | 0,0257 | 0,0201 | 0,0217

30 0,0289 | 0,0279 | 0,0239 | 0,0275

40 0,0299 | 0,0354 | 0,0282 | 0,0284

50 0,0341 | 0,0369 | 0,0342 | 0,0297

Lampiran 8. Data tegangan keluaran pada pengukuran otot biceps brachii
menggunakan alat elektromiografi

Tegangan (V)

Lengan kanan Lengan Kiri

Beban (N) | Wanita | Pria | Wanita | Pria
0 0,0197 | 0,0144 | 0,0132 | 0,0132

10 0,0246 | 0,0302 | 0,0297 | 0,019

20 0,0338 | 0,0348 | 0,0391 | 0,0208

30 0,0354 | 0,0402 | 0,0395 | 0,027

40 0,0414 | 0,0451 | 0,0419 | 0,0295

50 0,05 |0,0496 | 0,05 |0,0342
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