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ABSTRAK 

 MUH. Iqbal (D21116504). Rancang Bangun Resusitasi Jantung Paru 

Mengggunakan Arduino.  Dibimbing oleh  Dr.Eng. Andi Amijoyo Mochtar, ST., 

M.Sc.  selaku pembimbing pertama dan  Azwar Hayat, ST., M.Sc., Ph.D. selaku 

pembimbing kedua. 

 Pada penelitian ini bertujuan untuk membuat suatu rancang bangun 

resusitasi jantung paru yang dapat membantu tenaga kesehatan terkhusus dalam 

melakukan resusitasi pada pasien yang mengalami henti jantung. Alat resusitasi 

jantung paru memiliki kelebihan dibandingkan dengan melakukan resusitasi secara 

manual diantaranya adalah tidak mengalami kelelahan pada saat melakukan 

resusitasi. Sistem kendali alat resusitasi menggunakan arduino dan motor driver 

IBT_2 untuk mengatur tegangan dari baterai ke motor dc. 

 Berdasarkan hasil perancangan alat resusitasi jantung paru yang dibuat 

dengan ukuran panjang 1.800 mm, lebar 800 mm dan tinggi 500 mm dengan 

kedalaman pada saat melakukan resusitasi 50 mm. Alat resusitasi ini menggunakan 

sumber listrik dari baterai Panasonic dengan daya 12 VDC yang akan diatur 

menggunakan motor driver IBT_2. Berdasarkan hasil pengujian alat resusitasi 

didapatkan untuk kecepatan minimum tanpa beban membutuhkan tegangan 1,02 V 

menghasilkan kecepatan 90 rpm dengan kekuatan 1,1 kg sedangkan untuk 

percobaan resusitasi pada pasien membutuhkan tegangan 2,64 V untuk dapat 

menekan dada pasien dengan kecepatan 93 rpm dan kekutan 3,32 kg. 

Kata kunci : Resusitasi Jantung Paru, Arduino, Motor Driver IBT_2, Baterai, 

Tegangan, Kecepatan, Kekuatan. 
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ABSTRACT 

MUH. Iqbal (D21116504). Cardiopulmonary Resuscitation Design Using 

Arduino. Supervised by Dr.Eng. Andi Amijoyo Mochtar, ST., M.Sc. as the first 

supervisor and Azwar Hayat, ST., M.Sc., Ph.D. as a second advisor. 

This study aims to develop a cardiopulmonary resuscitation design that can 

assist health workers, especially in performing resuscitation in patients 

experiencing cardiac arrest. Cardiopulmonary resuscitation equipment has 

advantages compared to performing manual resuscitation, including not 

experiencing fatigue during resuscitation. The resuscitation control system uses 

Arduino and the IBT_2 motor driver to regulate the voltage from the battery to the 

dc motor. 

Based on the results of the design of a cardiopulmonary resuscitation device 

made with a length of 1,800 mm, a width of 800 mm, and a height of 500 mm with 

a depth of 50 mm during resuscitation. This resuscitation device uses a power 

source from a Panasonic battery with a power of 12 VDC which will be regulated 

using the IBT_2 motor driver. Based on the results of the resuscitation equipment 

test, it was found that for a minimum speed without load it requires a voltage of 

1.02 V to produce a speed of 90 rpm with a power of 1.1 kg while for resuscitation 

experiments in patients it requires a voltage of 2.64 V to be able to compress the 

patient's chest at a speed of 93 rpm and 3.32 kg. 

Keywords: Cardiopulmonary Resuscitation, Arduino, Motor Driver IBT_2, 

Battery, Voltage, Speed, Strength. 
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BAB I 

 PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

 Dari data yang ada penyakit jantung koroner menjadi ancaman yang 

mematikan di Indonesia. kumparan telah merangkum sejumlah statistik 

tentang penyakit jantung di Indonesia dari Riset Kesehatan Dasar 

(Riskesdas) 2018 Kementerian Kesehatan (Kemenkes) RI. Berdasarkan 

data Badan Kesehatan Dunia (WHO) pada 2016, total kematian di Indonesia 

mencapai 1.863.000 jiwa. Sebanyak 73 persen di antaranya disebabkan oleh 

penyakit tidak menular. Adapun penyakit tidak menular jantung koroner 

menjadi penyebab kematian nomor 1 sebanyak 35 persen. Menyusul 

setelahnya ada penyakit menular serta penyakit ibu dan anak (21%) dan 

penyakit tak menular lainnya (15%), dapat dilihat bahwa penyakit jantung 

merupakan penyebab kematian paling tinggi.  

 Salah satu alat bantu dalam mengatasi penyakit gagal jantung atau 

serangan jantung adalah dengan menggunakan resusitasi jantung paru 

(RJP). Resusitasi jantung paru (RJP) merupakan langkah pertolongan medis 

untuk mengembalikan fungsi napas dan atau sirkulasi darah di dalam tubuh 

yang terhenti. Resusitasi jantung paru bertujuan untuk tetep mengalirkan 

darah dan oksigen ke seluruh tubuh. 

 Resusitasi Jantung Paru (RJP) atau Cardiopulmonary resuscitation 

(CPR) adalah upaya mengembalikan fungsi nafas dan atau sirkulasi yang 

berhenti oleh berbagai sebab dan boleh membantu memulihkan kembali 

kedua-dua fungsi jantung dan paru ke keadaan normal (Ganthikumar 2016). 

Salah cara yang sering di gunakan untuk membantu korban mengembalikan 

fungsi jantung dan paru ke keadaan normal bisa melakukan bantuan 

pernafasan jika anda tidak melakukan bantuan pernafasan, berikan kompresi 

dada khusus secara kontinu pada kecepatan minimal 100-120 menit 

(Organisation and Care, 2019). 

 American Heart Association (AHA) dan Europan Resuscitation 

Council (ERC) Guidelines 2015 untuk Cardiopulmonary resuscitation 

(CPR) menentukan bahwa kompresi dada harus diberikan Bersama 

kedalaman setidaknya 5 cm tetapi tidak lebih besar dari 6 cm pada kecepatan 
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100-120 /min. Spesifikasi ini jarang dipenuhi, kedalaman kompresi dengan 

CPR manual sering terlalu dangkal, laju terlalu tinggi, dan gangnguan sering 

terjadi. Kompresi dada mekanis dirancang untuk melakukan kompresi dada 

pada laju dan kedalaman yang di tentukan dan diharapkan agar dapat 

meningkatkan hasil dari proses resusitasi jantung. (Rudolph DKK, 2017). 

 Dari beberapa penelitian sudah menemukan alat yang digunakan 

dalam membantu tenaga medis dalam melakukan RJP diantaranya 

AutoPulse dan LUCAS namun harga dari alat tersebut terlalu mahal. Dari 

uraian dia atas, penulis tertarik untuk mendalami dan mempelajari alat 

resusitasi jantung paru (RJP), sehingga penulis melakukan penelitian tugas 

akhir berupa “RANCANG BANGUN RESUSITASI JANTUNG PARU 

MENGGUNAKAN ARDUINO”. 

1.2 Rumusan Masalah 

Berdasrkan latar belakang yang di kemukakan maka penulis mengambil 

rumusan masalah sebagai berikut: 

1. Bagaimana mendesain resusitasi jantung paru. 

2. Bagaimana Mensimulasikan rancagan gambar resusitasi jantung paru di 

Autodesk Fusion 360 

3. Bagaimana membuat purwarupa dan sistem control alat resusitasi 

jantung paru. 

4. Berapa kecepatan dan kekuatan dari resusitasi jantung paru. 

1.3 Tujuan Penelitian 

Berdasarkan rumusan masalah di atas, penulis memiliki tujuan penelitian 

sebagai berikut: 

1. Mendesain resusitasi jantung paru di Autodesk Fusion 360. 

2. Mensimulasikan desain resusitasi jantung paru di Autodesk Fusion 360  

3. Membuat purwarupa dan sitem control resusitasi jantung paru. 

4. Menganalisa kecepatan dan kekuatan dari alat resusitasi jantung paru. 

1.4 Manfaat Penelitian 

Dari hasil penelitian ini diharapkan memiliki beberapa manfaat anatara lain: 

1. Bagi penulis 

Menambah wawasan dalam rancangan resusitasi jantung paru. 
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2. Bagi akademik  

Rancangan bangun ini dapat digunakan sebagai referensi bilamana tugas 

akhir ini dilanjutkan sebagai rancangan resusitasi jantung paru. 

3. Bagi industri 

Dapat difungsikan bagi pelaku industri yang berhubungan dengan tenaga 

kesehatan, untuk membantu tenaga medis dalam melakukan resusitasi 

jantung paru. 

1.5 Batasan Masalah 

 Adapun batasan masalah dari penelitian ini sebagai berikut: 

1. Sistem penggerak mekanisme resusitasi jantung paru digerakkan dengan 

motor dc. 

2. Kedalaman melakukan resusitasi jantung paru minimal 5 cm. 

3. Simulasi dilakukan untuk mengetahui apakah desain yang dibuat aman 

atau tidak. 

4. Jumlah resusitasi jantung paru 60-100 permenit. 

5. Menggunakan Arduino sebagai pengatur sistem control. 
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BAB II 

TINJAUAN PUSTAKA 

2.1 Resusitasi Jantung Paru 

 Resusitasi Jantung Paru (RJP) atau Cardiopulmonary Resusitasi (CPR) 

adalah upaya mengembalikan fungsi nafas dan atau sirkulasi yang berhenti oleh 

berbagai sebab dan boleh membantu memulihkan kembali kedua-dua fungsi 

jantung dan paru ke keadaan normal (Ganthikumar 2016). Salah cara yang sering 

di gunakan untuk membantu korban mengembalikan fungsi jantung dan paru ke 

keadaan normal bisa melakukan bantuan pernafasan jika anda tidak melakukan 

bantuan pernafasan, berikan kompresi dada khusus secara kontinu pada kecepatan 

minimal 100-120 permenit (Organisation and Care, 2019).  

 American Heart Association (AHA) dan Resusitasi Eropa Council (ERC) 

Guidelines 2015 untuk Cardiopulmonary Resusitasi (CPR) menentukan bahwa 

kompresi dada harus diberikan Bersama kedalaman setidaknya 5 cm tetapi tidak 

lebih besar dari 6 cm pada kecepatan 100-120 permenit. Spesifikasi ini jarang 

dipenuhi, kedalaman kompresi dengan CPR manual sering terlalu dangkal, laju 

terlalu tinggi, dan gangnguan sering terjadi. Kompresi dada mekanis dirancang 

untuk melakukan kompresi dada pada laju dan kedalaman yang di tentukan dan 

karenanya diharapkan agar dapat meningkatkan hasil dari proses resusitasi jantung. 

(Rudolph DKK, 2017).  

 Perangkat CPR otomatis telah dirancang untuk diselesaikan beberapa 

masalah yang mengurangi efektivitas manajemen CPR. Yang pertama dari masalah 

ini, mungkinyang paling penting, adalah kelelahan yang dialami penyelamat selama 

CPR. Padahal, dada manusia memiliki viskosredaman yang menghilangkan bagian 

dari energi yang diterapkan pada saat melakukan kompresi, sehingga energi harus 

terus menerus disediakan oleh penyelamat. Seiring waktu, kelelahan muncul dan 

menurunkan efektivitas kompresi. Oleh karena itu, penyelamat perlu sering diganti 

yang mengakibatkan dapat mengurangi efktifitas resustasi. Disisi lain, perangkat 

otomatis tidak menderita kelelahan sama sekali dan dapat terus mengkopresi selama 

menyiapkan perlengkapan operasi.(remino DKK, 2018).  

 Parameter dari mesin CPR adalah tingkat kompresi dada, gaya kompresi 

dada dan waktu eksekusi.Tingkat kompresi dada adalah 30 kompresi per menit dan 
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2 napas penyelamatan dan kekuatan kompresi dada berkisar antara 100 hingga 125 

pounds. Waktu eksekusi untuk CPR adalah sekitar dua menit sebelum meminta 

bantuan. Lanjutkan CPR sampai Anda melihat tanda-tanda kehidupanatau sampai 

tenaga medis tiba. Parameter ini dinyatakan berdasarkan pedoman American Heart 

Association (AHA). Jarak antara dada dan piston pasien bervariasi dari pasien ke 

pasien berdasarkan penampilan fisik mereka. Sebagian besar jarak antar dada dan 

piston berukuran 1,5 inci hingga 2 inci. Selama masa pertolongan pertama, mesin 

CPR otomatis sangat membantu untuk mengangkatnya sabar dari satu tempat ke 

tempat lain. Tandu kaku digunakan selama transportasi pasien dari tempat kejadian 

ke ambulans, kompresi dapat terus tanpa gangguan sepanjang waktu. Perangkat 

yang ditujukan untuk mengganti sepenuhnya CPR manual (Remino DKK, 2018). 

Berikut ini mesin resusitasi jantung paru otomatis yang sudah ada di pasaran: 

a.  The AutoPulse (Sirkulasi ZOLL, Sunnyvale,CA, USA) 

  Perangkat kompresi dada yang dulu disetujui oleh Administrasi 

Makanan dan Obat-obatan AS untuk CPR pada pasien yang menderita 

jantung penangkapan (CA) pada tahun 2001, dan disetujui di Tiongkok 

oleh Administrasi Makanan dan Obat China pada 2007. AutoPulse adalah 

kompresi dada listrik perangkat yang berfungsi melalui kompresidan 

relaksasi saluran pita distribusi beban terhubung ke papan keras 

menggunakan motor listrik.Prosedur operasi AutoPulse adalah sebagai 

berikut: pertama, semua pakaian telah dihapus dari Pasien, yang kemudian 

ditempatkan di papan keras mengikuti garis yang menunjukkan; 

selanjutnya, kedua ujung pita distribusi beban diperbaiki dengan buck-ke 

Gambar 2. 1 The AutoPulse sumber: (www.wiscnews.com) 
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dada depan pasien melalui ketiak; dan akhirnya, perangkat dimulai dan 

band pendistribusi beban secara otomatis cocok untuk pasien dengan 

berbagai ukuran. Default Pengaturan adalah sebagai berikut: kekuatan 

kompresi, untuk mengurangi volume dada pasien hingga 20%; dan 

frekuensi kompresi, 80 kali / menit. Perangkat dirancang dengan kontinu 

dan 15: 2 mode tekan; dalam kasus terakhir, kompresi dilakukan 15 kali 

dan kemudian dijeda 3 detik dalam setiap putaran, memungkinkan untuk 

ventilasitient dua kali. Dalam penelitian ini, kompresi 15:2 mode 

digunakan. Namun, kompresiquency dan dua mode kompresi diperbaiki 

dan tidak bisa disesuaikan. 

 Studi manusia menunjukkan bahwa dibandingkan dengan kompresi 

dada manual Selain itu, AutoPulse secara signifikan meningkatkan aliran 

darah onary. Sebuah studi prospektif multi-pusat baru-baru ini 

membandingkan efek dari AutoPulse CPR versus manual CPR, yang 

menemukan bahwa di salah satu pusat medisters, tingkat kelangsungan 

hidup pasien di AutoPulse kelompok menurun dari 19,6% menjadi 4% 

setelah pelaksanaan mentasi program eksperimental yang diperbarui 

dengan keterlambatan penggunaan AutoPulse ( p = 0,024); dipusat medis 

lainnya, tingkat kelangsungan hidup 4 jam dititik akhir primer secara 

signifikan lebih tinggi dikelompok CPR AutoPulse dari pada dalam CPR 

Manual grup ( p = 0,008). Studi sebelumnya mengkonfirmasi bahwa 

AutoPulse memainkan peran positif dalam CPR dan bahwa peredaran 

darah efektif yang stabil adalah faktor utama untuk keberhasilan CPR. (Gao 

DKK,2016) 
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b. LUCAS (Physio- Control / Jolife AB, Lund, Swedia) 

 Perangkat piston dengan cawan yang diletakkan di bagian tengah 

dada dan mendorong sternum ke bawah pada jarak 5,2 cm dan menarik 

kembali ke posisi netral. Peningkatan yang signifikan dari tekanan darah 

aorta dan tekanan perfusi koroner didokumentasikan pada manusia dari 

AutoPulse dibandingkan dengan kompresi dada manual. 5 Kompresi dada 

dengan LUCAS menghasilkan karbon dioksida pasang-surut yang jauh 

lebih tinggi pada manusia dibandingkan dengan kompresi dada manual.6 

Selama beberapa tahun, hanya satu uji klinis acak dengan AutoPulse yang 

tersedia (ASPIRE), yang dihentikan setelah analisis sementara karena 

kecenderungan berkurangnya ketahanan hidup untuk dikeluarkan 

dibandingkan dengan kontrol manual CPR.7 Tidak ada uji klinis acak 

terbaru yang menunjukkan manfaat bertahan hidup AutoPulse atau 

LUCAS atas kontrol manual.8-10 Pengamatan anekdotal dan 

kemungkinan bias di rumah sakit kami dan surat yang diterbitkan 

menyarankan peningkatan kerusakan yang disebabkan oleh perangkat 

kompresi dada mekanik. Karena kerusakan yang dirasakan yang 

disebabkan oleh perangkat kompresi dada mekanik, kami melakukan studi 

acak dan terkontrol dengan AutoPulse dan LUCAS dalam desain non-

inferiority. Tujuan dari penelitian kami adalah untuk menyelidiki hipotesis 

bahwa perangkat kompresi dada mekanik tidak menyebabkan kerusakan 

visceral yang parah atau mematikan dibandingkan dengan kompresi dada 

manual (rouph d koster DKK, 2017) 

Gambar 2. 2 LUCAS sumber: (www.wiscnews.com) 
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2.2 Mekanisme Engkol Peluncur 

 Mekanisme engkol peluncur salah satu mekanisme yang paling umum 

digunakan adalah sistem rangkaian bantang penghubung empat batang. Mekanisme 

engkol peluncur merupakan mekanisme gerak bolak-balik piston, engkol, dan 

batang penghubung. Mekanisme ini yang digunakan untuk mendapatkan gaya yang 

bekerja pada resusitasi jantung paru (RJP). (Naharuddin,2012) 

Gambar 2. 3 Mekanisme engkol Sumber: (Naharuddin,2012) 

Gambar di atas menunjukkan slider crank dengan panjang r, batang 

penghubung dengan panjang l, dan silinder torak yang bergerak bolak-balik. Engkol 

diasumsikan berotasi melawan arah gerak jarum jam dengan putaran sudut ɷ .  

Perpindahan piston dapat diekspresikan pada persamaan : 

𝑋𝑝 = 𝑟 + 𝑙 −𝑟cosɵ−𝑙cos∅           (2.1)        

= 𝑟 + 𝑙 – 𝑟cos𝜔𝑡 − 𝑙 √1 − sin2∅          (2.2) 

Tetapi,   

sin∅ = 𝑟sin𝜃 = 𝑟sin𝜔𝑡            (2.3) 

Sehingga,   

cos∅ = (1− 
𝑟2 

𝑙2  𝑠𝑖𝑛2𝜔𝑡)1/2            (2.4) 

Dengan mensubstitusikan persamaan 2.2 ke 2.4  maka di dapatkan,   

𝑋𝑝 = 𝑟 + 𝑙 −𝑟cos𝜔𝑡 −𝑙√1 − 
𝑟2 

𝑙2  sin2ωt         (2.5) 

Persamaan di atas dapat disederhanakan dengan catatan 
𝑟 

𝑙
 < 

1 

4
  yang didapatkan 

pada persamaan   
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√1 + ε ≃  1 −  
ε 

2
              (2.6) 

Sehingga  

𝑋𝑝 ≃ 𝑟 (1−𝑐𝑜𝑠𝜔𝑡) + 
𝑟2 

𝑙2  sin2ωt         (2.7)  

𝑋𝑝 = 𝑟 (1+ 
r 

2𝑙 
 ) – 𝑟 (𝑐𝑜𝑠𝜔𝑡+ 

r 

4𝑙 
 cos2𝜔𝑡)        (2.8) 

Persamaan perpindahan di atas dapat diturunkan ke dalam bentuk kecepatan 

dan percepatan dari piston sehingga didapatkan :  

Ẋ𝑝 = 𝑟𝜔 (sin𝜔𝑡 + 
r 

2𝑙 
 sin2𝜔𝑡)          (2.9)  

Ẍ𝑝 =  𝑟𝜔2 (cos𝜔𝑡 + 
r 

𝑙 
 cos2𝜔𝑡)          (2.10) 

 

2.3 Motor DC 

 Pengertian Motor dc atau motor listrik ialah suatu perangkat yang bisa 

merubah energi listrik menjadi energi kinetik atau gerakan. Dalam istilah lain, 

motor dc juga sering disebut sebagai motor arus searah. Sesuai dengan namanya, 

dc motor memang mempunyai dua terminal yang memerlukan tegangan arus searah 

untuk bisa menggerakannya. Perangkat motor dc ini biasa digunakan pada 

perangkat-perangkat elektronik dan listrik seperti vibrator ponsel, peralatan di 

industri, peralatan mesin, peralatan rumah tangga, disk driver, bor listrik dc, dan 

kipas dc. Tentu saja fungsi dan kegunaan dari motor DC ini sangat banyak sehingga 

perannya begitu dibutuhkan. Sekilas mungkin sangat sepele namun jika komponen 

tersebut tidak berfungsi dengan baik maka akan berpengaruh terhadap komponen 

lainnya yang tidak bisa berjalan dan berfungsi dengan baik. 

 Terdapat dua bagian utama pada sebuah Motor Listrik DC, yaitu Stator dan 

Rotor. Stator adalah bagian motor yang tidak berputar, bagian yang statis ini terdiri 

Gambar 2. 4 Simbol dan bentuk motor DC Sumber: (teknikelektronika.com) 
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dari rangka dan kumparan medan. Sedangkan Rotor adalah bagian yang berputar, 

bagian Rotor ini terdiri dari kumparan Jangkar. Dua bagian utama ini dapat dibagi 

lagi menjadi beberapa komponen penting yaitu diantaranya adalah Yoke (kerangka 

magnet), Poles (kutub motor), Field winding (kumparan medan magnet), Armature 

Winding (Kumparan Jangkar), Commutator (Komutator) dan Brushes (kuas/sikat 

arang). 

 Pada prinsipnya motor listrik DC menggunakan fenomena elektromagnet 

untuk bergerak, ketika arus listrik diberikan ke kumparan, permukaan kumparan 

yang bersifat utara akan bergerak menghadap ke magnet yang berkutub selatan dan 

kumparan yang bersifat selatan akan bergerak menghadap ke utara magnet. Saat ini, 

karena kutub utara kumparan bertemu dengan kutub selatan magnet ataupun kutub 

selatan kumparan bertemu dengan kutub utara magnet maka akan terjadi saling tarik 

menarik yang menyebabkan pergerakan kumparan berhenti. 

 Untuk menggerakannya lagi, tepat pada saat kutub kumparan berhadapan 

dengan kutub magnet, arah arus pada kumparan dibalik. Dengan demikian, kutub 

utara kumparan akan berubah menjadi kutub selatan dan kutub selatannya akan 

berubah menjadi kutub utara. Pada saat perubahan kutub tersebut terjadi, kutub 

selatan kumparan akan berhadap dengan kutub selatan magnet dan kutub utara 

kumparan akan berhadapan dengan kutub utara magnet. Karena kutubnya sama, 

maka akan terjadi tolak menolak sehingga kumparan bergerak memutar hingga 

utara kumparan berhadapan dengan selatan magnet dan selatan kumparan 

berhadapan dengan utara magnet. Pada saat ini, arus yang mengalir ke kumparan 

dibalik lagi dan kumparan akan berputar lagi karena adanya perubahan kutub. 

Gambar 2. 5 Prinsip kerja motor DC Sumber: (teknikelektronika.com) 
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Siklus ini akan berulang-ulang hingga arus listrik pada kumparan diputuskan. 

(Dickson, 2020) 

2.4 Baterai 

 Baterai atau akkumulator adalah sebuah sel listrik dimana didalamnya 

berlangsung proses elektrokimia yang reversible (dapat berkebalikan) dengan 

efisiensinya yang tinggi. Yang dimaksud dengan reaksi elektrokimia reversibel 

adalah didalam baterai dapat berlangsung proses pengubahan kimia menjadi tenaga 

listrik (proses pengosongan) dan sebaliknya dari tenaga listrik menjadi tenaga kimia 

(proses pengisian) dengan cara proses regenerasi dari elektroda - elektroda yang 

dipakai yaitu, dengan melewatkan arus listrik dalam arah polaritas yang berlawanan 

didalam sel. Baterai menghasilkan listrik melalui proses kimia. Terdapat 2 jenis 

baterai berdasakan pada proses yang terjadi, yaitu: 

1. Primary battery  

Baterai yang hanya dapat digunakan sekali saja dan dibuang. Material 

elektrodanya tidak dapat berkebalikan arah ketika dilepaskan.  

2. Secondary battery  

Baterai yang dapat digunakan dan diisi ulang beberapa kali, proses kimia 

yang terjadi di dalam baterai ada reversibel, dan baha aktif dapat kembali 

ke kondisi semula dengan pengisian sel.Baterai sekunder sendiri terdapat 

banyak jenisnya di pasaran. 

 Menurut Albright, (2012) dalam penelitiannya mengenai perbandingan 

antara Lead Acid dan Lithium-Ion dalam aplikasi penyimpanan stasionari 

menyebutkan bahwa pada saat ini baterai Lithium-Ion merupakan baterai yang 

lebih baik untuk digunakan dalam berbagai situasi, khususnya pada iklim panas, 

meskipun memiliki biaya awal yang lebih tinggi. Selain itu, baterai Lithium-Ion 

memiliki efisiensi yang lebih tinggi bila dibandingkan dengan baterai Lead Acid. 

 Menurut Fendy, (2012) dalam penelitiannya tentang karakteristik Baterai 

Lithium-Polymer menyebutkan bahwa bateri jenis Lithium-Polymer memiliki 

standar yang lebih baik bila dibandingkan dengan baterai NiMH seperti memiliki 

massa yang lebih ringan dan tersedia dalam berbagai macam bentuk, memiliki 
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kapasitas penyimpanan energi listrik yang besar, serta memiliki tingkat discharge 

rate energi yang tinggi 

 Menurut Suppo, (2014) dalam jurnalnya mengenai perbandingan antara 

baterai LithiumIon dengan Baterai Nickel-Metal Hydrade menjelaskan bahwa 

baterai Li-on merupakan pilihan terbaik apabila dilihat dari segi massa baterai 

karena memiliki massa yang ringan. Sedangkan apabila dilihat dari segi keamanan 

dan ekonomi baterai Ni-MH merupakan pilihan yang terbaik (afif dan pratiwi, 

2015) 

2.5 Arduino 

 Arduino adalah platform sumber terbuka yang digunakan untuk 

membangun proyek elektronik.  Arduino terdiri dari papan sirkuit fisik yang dapat 

diprogram sering disebut sebagai mikrokontroler dan software, atau IDE 

(Integrated Development Environment) yang berjalan di komputer kalian, 

digunakan untuk menulis dan mengunggah kode komputer ke papan fisik. (Resa, 

2019) 

 Platform Arduino telah menjadi sangat populer di kalangan orang-orang 

yang baru memulai dengan elektronik. Tidak seperti kebanyakan papan sirkuit yang 

dapat diprogram sebelumnya, Arduino tidak memerlukan perangkat keras terpisah 

(disebut programmer) untuk memuat kode baru ke papan, kalian cukup 

menggunakan kabel USB. Selain itu, Arduino IDE menggunakan versi sederhana 

C ++, membuatnya lebih mudah untuk belajar memprogram. Akhirnya, Arduino 

memberikan faktor bentuk standar yang memecah fungsi mikrokontroler menjadi 

paket yang lebih mudah diakses. (Resa, 2019) 


