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ABSTRAK

Tuna netra merupakan kondisi seseorang yang mengalami gangguan
atau hambatan dalam indra penglihatan nya. Penunjang fasilitas tuna netra
pun terbilang masih minim di beberapa daerah di indonesia terutama di kota-
kota kecil oleh karena itu penulis membuat alat bantu tuna netra bertujuan
untuk memudahkan para penderita tuna netra berjalan diluar rumah.Pada
kacamata tuna netra ini menggunakan 1 sensor ultasonik hc-sr04 yang
bertujuan mendeteksi halangan di depan. Dan juga kacamata ini di lengkapin
modul gps yang bertujuan untuk mengirim titik koordinat berupa link gmaps
kepada keluarga tuna netra melalui telegram.

kata kunci : tuna netra, kacamata, hc-sr04,gps ,alat bantu.



ABSTRACT

Blindness is a condition of a person who experiences disturbances or
obstacles in his sense of sight. Supporting facilities for the blind are still
minimal in some areas in Indonesia, especially in small cities, therefore the
author made a blind aid aimed at making it easier for blind people to walk
outside the house. These blind glasses use 1 ultrasonic sensor hc-sr04 which
aims to detect obstacles in front. And these glasses are also equipped with
a gps module which aims to send coordinate points in the form of gmaps
links to blind families via telegram.

keywords: blind, glasses, hc-sr04, gps, assistive devices.
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang Masalah

Indra penglihatan adalah sebuah karunia yang sangat berharga.
Kesehatan fisik yang optimal dapat mendukung aktivitas dan mobilitas dalam
kehidupan sehari-hari. Salah satu indra yang memiliki peran krusial dalam
menangkap informasi visual adalah indra penglihatan itu sendiri. Indra ini
berfungsi secara signifikan dalam proses pengumpulan informasi yang
diperlukan oleh manusia untuk bergerak dan beraktivitas. Gangguan yang
parah pada indra penglihatan dapat menyebabkan kebutaan, yang juga dikenal
dengan istilah tunanetra. (Sopyan et al., 2014)

Bagi individu yang mengalami tunanetra, hal ini jelas menjadi hambatan
dalam menjalani aktivitas dan bergerak layaknya orang pada umumnya,
karena mereka tidak dapat menggunakan indra penglihatan untuk
mendapatkan informasi yang diperlukan guna bergerak dengan bebas dan
mengidentifikasi arah objek di sekitarnya. Oleh karena itu, mobilitas yang
diharapkan oleh penyandang tunanetra tidak hanya dilihat dari perspektif
sosial, tetapi juga harus didukung oleh penyediaan sarana dan prasaranayang
memadai untuk memfasilitasi mereka. (Aktanto, 2016)

Kemajuan dalam bidang ilmu pengetahuan dan teknologi mendorong
umat manusia untuk berupaya mengatasi berbagai tantangan yang muncul

serta untuk mempermudah pelaksanaan tugas-tugas mereka. Salah satu



teknologi yang sedang mengalami perkembangan pesat saat ini adalah
teknologi informasi.

Kemajuan Teknologi harus dapat dimanfaatkan, dipelajari dan
diimplementasikan dalam kehidupan. Dengan pemanfaatan mikrokontroler,
dimungkinkan untuk membuat alat pendeteksi bagi para tunanetra.(Yanti et
al., 2022)

IoT saat ini memberikan kemampuan untuk menghubungkan berbagai
perangkat dan sensor dalam jaringan yang terpusat. sebagai keunggulan dari
teknologi 10T memberi potensi besar dalam meningkatkan kualitas hidup
penyandang tunanetra. Dengan kemampuan mendeteksi objek secara real-
time dan memberikan peringatan melalui suara, alat ini dapat membantu
penyandang tunanetra bergerak dengan lebih mandiri dan aman. (Faturrahman
et al., 2023)

Bedasarkan uraian latar belakang tersebut maka Penulis akan melakukan
penelitian yang berjudul perancangan kacamata pintar sensorik untuk
tunanetra dalam mendeteksi objek dan emergency berbasis internet of things
( iot ) dalam mendeteksi objek di sekitar pengguna. Sistem ini dilengkapi
dengan berbagai sensor untuk mengidentifikasi rintangan dan memberikan
peringatan secara real-time melalui suara. Dengan integrasi loT, data dari
sensor dapat diproses dan dikirimkan ke platform berbasis cloud seperti
Telegram, agar pengguna bisa mengirim location untuk keluarga penyandang
tunanetra jika ada kendala di jalan, Inovasi ini bertujuan untuk meningkatkan

mobilitas dan kemandirian penyandang tunanetra, sehingga mereka dapat



beraktivitas dengan lebih aman dan nyaman di berbagai lingkungan.(Purnomo
et al., 2018)
1.2 Rumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang tersebut, maka rumusan masalah yang dapat
dijadikan kendala dalam penelitian ini adalah Bagaimana cara merancang
kacamata pintar berbasis internet of things ( iot ) untuk tunanetra mendeteksi
objek dan emergency.
1.3 Batasan Masalah

Ada pun Batasan masalah dalam perancangan ini seabagai berikut :
1. Sistem membaca jarak jauh secara efektif ultrasonik hanya dapat bekerja

minimal pada jarak 1- 2m.

2. Sistem tidak dapat menghitung efek radiasi yang terjadi pada baterai.

3. Tidak bisa mendeteksi lubang.

1.4 Tujuan Penelitian
Adapun tujuan dari perancangan sistem adalah sebagai berikut :

1. Merancang kacamata pintar berbasis 10T untuk mendeteksi objek di
sekitar penyandang tunanetra secara real-time.

2. Memudahkan keberadaan pengguna di saat waktu darurat melalui module

GPS.

1.5 Manfaat Penelitian
Adapun pada penulisan ini diperoleh manfaat yaitu antara lain :
1. Meningkatkan kemandirian penelitian ini dapat membantu penyandang

tunanetra untuk mendeteksi objek di sekitar mereka, sehingga



meningkatkan kemampuan mereka untuk bergerak secara mandiri dan
aman di lingkungan luar.
2. Memberikan Inovasi alat bantu penyandang tunanetra berbasis teknologi

internet of things ( 10T ).



BAB 11

LANDASAN TEORI

2.1 Tunanetra

Tunanetra adalah istilah yang umum digunakan untuk menggambarkan
kondisi seseorang yang mengalami gangguan atau keterbatasan dalam indra
penglihatannya. Berdasarkan tingkat keparahan gangguan tersebut, tunanetra
dibedakan menjadi dua kategori, yaitu buta total (Total Blind) dan individu
yang masih memiliki sisa penglihatan (Low Vision). Untuk mendukung
mobilitas, penyandang tunanetra biasanya menggunakan tongkat khusus yang
berwarna putih dengan garis merah horizontal. Dalam kehidupan sehari-hari,
masyarakat umum sering kali menganggap bahwa istilah tunanetra identik
dengan kebutaan. Persepsi ini muncul dari anggapan bahwa semua individu
tunanetra tidak dapat melihat sama sekali. Secara etimologis, kata "tuna"
berarti luka, rusak, kurang, atau tidak memiliki, sedangkan "netra" berarti
mata atau penglihatan. Dengan demikian, tunanetra dapat diartikan sebagai
kondisi di mana terjadi kerusakan pada mata, yang mengakibatkan
keterbatasan atau hilangnya kemampuan untuk melihat. Namun, definisi ini
masih belum sepenuhnya lengkap, karena tidak menjelaskan apakah kondisi
mata tersebut sepenuhnya tidak dapat melihat, mengalami kerusakan tetapi
masih dapat melihat, atau hanya memiliki penglihatan di satu

sisi.(Faturrahman et al., 2023)



2.2 Internet Of Things

Internet of Things (loT) atau komunikasi antar mesin (M2M) adalah
sebuah konsep yang memungkinkan perangkat untuk saling berkomunikasi
melalui jaringan internet. Dengan pengertian yang serupa, loT bertujuan
untuk memperluas manfaat dari konektivitas internet yang selalu aktif, yang
memungkinkan penghubungan antara mesin, peralatan, dan objek fisik
lainnya dengan sensor jaringan dan aktuator. Hal ini memungkinkan
pengumpulan data dan pengelolaan kinerja secara mandiri, sehingga mesin
dapat berkolaborasi dan bahkan mengambil tindakan berdasarkan informasi
baru yang diperoleh secara independen.(Sopyan et al., 2015)

2.3 Sensor Ultrasonic Hc-Sr04
UltrasonikHC-SR04 merupakan sebuah sensor yang memiliki fungsi utama
yakni untukmembaca jarakobjek dengan syarat objek tersebut dapat
memantulkan gelombang, dengan jarakkurang lebih 2 cm sampai dengan 4
meter. Sensor ini sangat mudah untuk digunakan pada dan dapat diintegrasikan
hamper pada semua jenis mikrokontroler. Sensor inimenggunakan empat buah
pin yaitu dua buah pinsuplay daya untuk sensor ultrasonikdan dua buah pin
triggerdan echosebagai inputdan outputdata dari sensor ke mikrokontroler.
Sensor inibekerja dengan cara memancarkan gelombang suara ultrasonik
sesaat dan kemudian akan menghasilkan output berupa pulsayang sesuai dengan
waktu pantulan dari gelombang suara ultrasonik yang dipancarkan sesaat

kemudian kembali menuju sensor.



Front Back

HC-SR04

Gambar 2. 1 HC-SR04

(Sumber : https://bit.ly/3EpSOVS)

Sensor HC-SR04 memiliki spesifikasi sebagai berikut :
1. Tegangan : 5V DC
2. Arus statis : < 2mA
3. Level output : 5v — OV
4. Sudut sensor : < 15 derajat
5. Jarak yg bisa dideteksi : 2cm — 450cm (4.5m)
6. Tingkat keakuratan : up to 0.3cm (3mm)

Sensor ultrasonik memiliki dua bagian, satu bagian mentransmisikan
gelombang ultrasonik dan bagian lainnya menerimanya. Ketika tidak ada
benda di depan sensor, gelombang ultrasonik yang ditransmisikan tidak
kembali ke penerima. Artinya tidak ada benda di depan sensor. Namun bila
ada benda di depan sensor ultrasonik, maka gelombang ultrasonik yang
ditransmisikan dipantulkan oleh benda tersebut dan dikembalikan ke
penerima, sehingga menandakan bahwa ada benda di depan sensor.

Singkatnya, beginilah cara kerja sensor ultrasonik.



2.4 Buzzer

Buzzer adalah sebuah komponen yang memiliki fungsi mengubah
arus listrik menjadi suara dan pada dasranya prinsip kerja buzzer hamper
sama dengan speaker Buzzer terdiri dari sebuah diafragma yang memiliki
kumparan. Ketika kumparan tersebut dialiri arus listrik  menjadi
electromagnet,kumparan akan tertarik kedalam atau keluar tergantung dari
polaritas magnetnya bolak-balik sehingga mumbuat udara bergetar dan

menghasilkan suara.(Kusrinadi, 2023)

Bentuk Buzzer Simbol Buzzer

Gambar 2. 2 Buzzer

( Sumber : https://goto.now/WD1aS )

Buzzer digunakan untuk mengingatkan penyandang tunanetra bila
ada hambatan yang terdeteksi oleh sensor ultrasonik.
2.5 Baterai 9V
Baterai 9V adalah jenis baterai lithium-ion yang beroperasi dengan
tegangan nominal 9volt. Tegangan nominal ini adalah nilai rata-rata yang
dipertahankan baterai selama sebagian besar siklus pengosongan dayanya.
Baterai ini dikenal karena kepadatan energinya yang tinggi, yang berarti

baterai ini dapat menyimpan sejumlah besar energi dalam kemasan yang


https://goto.now/WD1aS

relatif kecil dan ringan. Hal ini membuatnya ideal untuk digunakan dalam

perangkat elektronik portabel.

1. Kepadatan Energi Tinggi: Menyimpan lebih banyak energi per
satuan berat dibandingkan dengan jenis baterai lainnya.

2. Ringan: Sempurna untuk gadget yang menganggap berat sebagai
faktor Kritis.

3. Umur Panjang: Dapat diisi ulang berkali-kali sebelum kinerjanya

menurun secara signifikan.

SUPER EXTRA
HEAVY DUTY

ABC

—Super

POWERE
Vv

PUINMERNATIONAL CHEMACAL INDUSTRY

Gambar 2. 3 Baterai 9 volt

( Sumber : https://goto.now/Aknje )

Baterai 9V digunakan untuk menyediakan catu daya untuk rangkaian.
2.6 PushButton Switch

Push Button Switch, yang juga dikenal sebagai saklar tombol tekan,
merupakan perangkat sederhana yang berfungsi untuk menghubungkan atau
memutuskan aliran arus listrik dalam mode kerja tekan-unlock (tidak

mengunci). Dalam mode kerja unlocked ini, saklar akan berperan sebagai
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perangkat penghubung atau pemutus aliran arus listrik ketika tombol
ditekan. Ketika tombol tidak ditekan (dilepas), saklar akan kembali ke

kondisi normal.

Sebagai perangkat penghubung atau pemutus, Push Button Switch
hanya memiliki dua kondisi, yaitu On dan Off (1 dan 0). Konsep On dan
Off ini sangat penting karena hampir semua perangkat listrik yang
memerlukan pasokan energi listrik membutuhkan pengaturan antara On dan

Off.

Gambar 2. 4 PushButton

( Sumber : https://goto.now/vQZIg )

2.7 Kacamata Safety

Dengan menggunakan kacamata safety sebagai dasar desain, prototipe
kacamata pintar sensorik ini tidak hanya memberikan fungsionalitas
tambahan untuk tunanetra dalam mendeteksi objek, tetapi juga memastikan

perlindungan dan kenyamanan yang diperlukan dalam kehidupan sehari-hari.
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Gambar 2. 5 kacamata Safety

( Sumber : https://hsepedia.com/kacamata-safety/ )

2.8 Kabel Ribbon

Kabel ribbon yang merupakan jenis kabel yang terdiri dari beberapa
konduktor yang dirangkai paralel dalam satu lapisan datar. Kabel ribbon
sering digunakan dalam aplikasi elektronik dan komputer untuk
menghubungkan ~ komponen,  seperti  motherboard  dengan  periferal.
Keuntungan utama dari kabel ribbon adalah kemampuannya untuk
menghemat ruang dan meningkatkan organisasi kabel, sehingga mengurangi
kekacauan dan meningkatkan aliran udara di dalam perangkat. Kabel ini
tersedia dalam berbagai warna, yang sering digunakan untuk memudahkan
identifikasi dan pengelompokan kabel, serta membantu dalam proses
perakitan dan pemeliharaan. Kabel ribbon sangat populer dalam proyek-

proyek DIY dan prototipe, terutama di bidang elektronik.
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Gambar 2. 6 Kabel Ribon

( Sumber : https://images.app.goo.gl/GUGeMDDFDmMuUMEJ7KY9 )

2.9 Header Pin

header pin atau pin header, yang merupakan komponen elektronik
penting dalam prototipe dan sirkuit. Header pin berfungsi sebagai
penghubung antara dua sirkuit atau perangkat, memungkinkan koneksi yang
mudah dan dapat diputus. Komponen ini sering digunakan untuk interfacing
antara modul, sensor, dan mikrokontroler dalam proyek elektronik,
menjadikannya sangat fleksibel dan bermanfaat. Header pin tersedia dalam
berbagai ukuran dan konfigurasi, terbuat dari logam konduktif dan dilapisi
dengan bahan non-konduktif. Dengan beberapa pin yang dapat disolder ke
papan sirkuit, header pin memastikan koneksi yang stabil dan memudahkan

pengembangan serta pengujian perangkat elektronik.
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Gambar 2. 7 Header Pin

2.10 NodeMCU ESP32

ESP32 merupakan sebuah mikrokontroler yang dikenalkan oleh
Espressif System dan merupakan penerus dari mikrokontroler ESP8266.
Salah satu kelebihan yang dimiliki oleh ESP32 adalah sudah terdapat Wifi
dan Bluetooth di dalamnya, yang akan sangat mempermudah pembuatan
sistem 10T yang memerlukan koneksi wireless. Fitur-fitur tersebut tidak ada
di dalam ESP8266, sehingga ESP32 merupakan sebuah upgrade dari
ESP8266. Berikut ini adalah pinout dari ESP 32 Dev Kit V1.(Studi et al.,

2024)
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| ESP32 DEV KIT V1 W\ lellig
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[Cinput only ] ([RTCGPIOS) ESERENNY |ADC1.3] [ 7715 IEF— Bl
mﬁ J

[Rx02 |
HSPI_fiD | [Toueho | [RTGGRIOI0]
B T [ADE2.2) [ HsPl_Weo) [ Tolih2 | [RICGRION2]

R /A1 [T (ADC2.3) [ HSPI_CSO [ Toiehd| [RIGGPIO1S]

3 3 —

o)

S

[ www.mischianti.org

Gambar 2. 8 ESP32
( Sumber : https://student-activity.binus.ac.id/himtek/2022/07/27/esp32/)

2.11 Modul GPS Neo-6M

Mudol GPS Neo-6M adalah modul penerima GPS yang dirancang oleh
u-blox, sebuah perusahaan yang terkenal dalam industri solusi navigasi.
Modul ini mampu menerima sinyal dari satelit GPS dan menghitung posisi
geografis (latitude dan longitude), kecepatan, serta waktu dengan presisi
tinggi. Modul NEO-6M sering digunakan dalam aplikasi hobi dan proyek
DIY karena harganya yang terjangkau, kemudahan penggunaan dan
kompatibilitasnya dengan berbagai platform, termasuk Arduino.(Studi et al.,

2024)
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Gambar 2. 9 Modul GPS

( Sumber : https://www.arduinoindonesia.id/2024/07/ulasan-modul-gps-neo-
6m-pelacakan-lokasi-dengan-arduino.html )

2.12 Telegram

Telegram memang sudah lama populer jauh sebelum masa smartphone.
Telegram dulu merupakan fasilitas kantor pos yang digunakan untuk
mengirimkan pesan tulis jarak jauh dengan cepat. Tetapi setelah teknologi
berkembang cepat, fasilitas ini tegerus dan tidak digunakan lagi. Sekarang
nama Telegram diambil oleh sebuah starup yang dikembangkan menjadi
sebuah aplikasi. Telegram adalah aplikasi pesan instan berbasis cloud yang
fokus pada kecepatan dan keamanan. Telegram dirancang untuk
memudahkan pengguna saling berkirim pesan teks, audio, video, gambar

dan sticker dengan aman.(Fitriansyah, Fifit, 2020).
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Gambar 2. 10 Telegram

2.13 Arduino IDE

Arduino IDE adalah software yang digunakan untuk membuat sketch
pemrogaman atau dengan kata lain arduino IDE sebagai media untuk
pemrogaman pada board yang ingin diprogram. Arduino IDE ini berguna
untuk mengedit, membuat, meng-upload ke board yang ditentukan, dan
meng-coding program tertentu. Arduino IDE dibuat dari bahasa pemrogaman
JAVA, vyang dilengkapi dengan library C/C++(wiring), yang membuat

operasi input/output lebih mudah.(Kamal et al., 2023)

ARDUINO

Gambar 2. 11 Arduino IDE
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BAB I
METODOLOGI PENELITIAN

3.1 Metode Penelitian

Penelitian ini menggunakan metode User Centered Design (UCD) adalah
metode dalam suatu perancangan desain yang berfokus pada kebutuhan user
dan pengumpulan datanya ada dua bagian yaitu observasi dan wawancara
pengguna.(Admiration & Teknik, 2020)

3.2 Kerangka Kerja

(Akay et al., 2015) Kerangka kerja ini mengikuti pendekatan User-
Centered Design (UCD) yang berfokus pada kebutuhan pengguna dalam
proses perancangan sistem. Diagram ini menunjukkan alur kerja dari awal
hingga akhir penelitian.adapun kerangka kerja yang harus diikuti untuk

penelitian ini dapat dilihat pada gambar dibawah ini :
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Studi literasi

.

Analis kebutuhan

.

Perancangan

.

Pengujian

.

Pengambilan
kesimpulan dan
saran

Gambar 3. 1 Kerang kerja

Diagram yang penulis berikan menggambarkan Proses penelitian
dimulai dengan tahap Mulai, yang menandai awal dari keseluruhan kegiatan.
Selanjutnya, peneliti melakukan Studi Literatur untuk menggali informasi
dari sumber-sumber yang relevan, memahami konsep, teori, dan penelitian
sebelumnya yang berkaitan dengan topik yang akan diteliti. Setelah itu,
peneliti melakukan Analisis Kebutuhan, di mana mereka mengidentifikasi
dan menganalisis kebutuhan yang harus dipenuhi, serta menentukan tujuan

dan spesifikasi yang diinginkan dari penelitian tersebut.
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Tahap  berikutnya  adalah  Perancangan, di  mana  peneliti
mengembangkan rencana atau desain untuk solusi yang akan dibuat,
berdasarkan hasil studi literatur dan analisis kebutuhan. Setelah desain
dibuat, peneliti melanjutkan ke tahap Pengujian, di mana mereka melakukan
pengujian terhadap desain atau solusi yang telah dikembangkan untuk
memastikan bahwa semuanya berfungsi sesuai dengan harapan dan

memenuhi spesifikasi yang ditentukan.

Setelah pengujian, peneliti melakukan Pengambilan Kesimpulan dan
Saran. Di sini, hasil dari pengujian disusun, kesimpulan mengenai
keberhasilan penelitian ditarik, dan saran untuk pengembangan lebih lanjut
atau perbaikan diberikan. Akhirnya, proses diakhiri dengan tahap Selesai,

yang menandakan bahwa semua langkah penelitian telah dilalui.

3.3 Tempat dan Waktu Penelitian

3.1.1 Tempat Penelitian
Adapun tempat penelitian dilaksakan di kota medan Sumatera utara
memberikan peluang untuk mengumpulkan data yang relevan dan
mendalam. Dengan demikian, Medan menjadi tempat yang strategis
untuk penelitian yang berfokuskan pada pengumpulan data uji coba alat,
wawancara dan observasi yang berpusat pada pengguna.
3.1.2 Waktu Penelitian
Proses penelitian ini membutuhkan waktu selama 6 bulan dimulai dari

januari 2025 sampai dengan juni 2025 dapat dilihat pada tabel berikut.
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Tabel 3. 1 Waktu penelitian

NO URAIAN BULAN KE -

4

1. Pengajuan
Judul

2. Penulisan
Bab |
Sampai Bab
Il Dan
Revisi

3. Perakitan
Alat,
Pengujian
Sistem Dan
Revisi

4, Penulisan
Bab IV
Sampai Bab
\/

3.4 Analisis Kebutuhan Sistem

Analisis ini bertujuan untuk menentukan kebutuhan perangkat keras
(hardware) dan perangkat lunak (software) yang dibutuhkan dalam
pengembangan sistem, yaitu:

a) Perangkat Keras (Hardware)
1. Laptop

Sensor ultrasonic Hc-Sr04

Buzzer

Baterai 9v

PushButton Switch

Kacamata safety

Kabel ribbon

Header pin

© N o g b~ w DN
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9. ESP32
10. Mudol GPS Neo-6M

b) Perangkat Lunak (Software)
1. Arduino IDE

2. Telegram

3.5 Diagram Blok

Diagram blok digunakan untuk menggambarkan kegiatan yang ada
dalam system agar dapat lebih di pahami cara kerja system yang akan di

buat, maka perlu di buat gambaran system yang sedang berjalan.

Objek dinding
’
‘:.‘ e n h

Ultrasonik

a 7

Penyandang tunanetra

Gambar 3. 2 Blok Diagram

Berikut adalah penjelasan dari diagram blok pada gambar di atas
penyandang tunanetra berjalan dan ultrasonic memdeteksi objek di depan
lalu buzzer memperoses bunyi atau suara dengan sensor ultrasonik dapat

menghasilkan Salah satu penggunaan utamanya adalah sebagai pengukur
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jarak, Jika tombol emergency di tekan maka esp 32 yang mengirim data ke
modul gps dan mengirim titik koordinat location ke telegram.
3.6 Perancangan Arsitektur Sistem

Pada tahap ini, Perancangan arsitektur sistem merupakan langkah penting
dalam pengembangan perangkat lunak dan perangkat keras. Dan Flowchart
digunakan sebagai alat visual untuk menggambarkan alur kerja, komponen,
Dengan menggunakan flowchart, perancang dapat lebih mudah memahami
dan merencanakan struktur sistem secara keseluruhan Berikut adalah gambar

flowchart.

3.1.1 Flowchart Rangkaian Alat

Tekan Tombol On

!

Penyandang
Tunanetra Berjalan

Hc-Sro4 .
Mendeteksi

Telegram
Gambar 3. 3 Diagram Alir Kerja Sistem

Diagram alur yang disajikan Proses dimulai ketika tombol "On"

ditekan, yang menandakan bahwa penyandang tunaetra akan mulai
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berjalan. Sensor Hc-SR04 kemudian aktif untuk mendeteksi adanya
halangan di depan. Jika sensor mendeteksi halangan, buzzer akan
berbunyi sebagai peringatan dini. Jika tidak ada halangan, proses
akan terus berlanjut. Data dari sensor kemudian diterima oleh
mikrokontroler ~ ESP32, vyang mengolah informasi  tersebut.
Selanjutnya, modul GPS Neo 6M mengambil Ilokasi terkini
penyandang tunaetra. Setelah itu, sistem menghasilkan link lokasi
yang dapat diakses melalui Google Maps. Notifikasi tentang lokasi
dan situasi akan dikirimkan ke aplikasi Telegram untuk memberi
tahu pengguna. Proses ini berakhir setelah semua langkah selesai
dilaksanakan.

3.1.2 Perancangan antar kabel

Berikut ini merupakan rangkaian kabel antar semua

komponen bahan yang digunakan untuk membuat sistem keamanan

ruangan :
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Gambar 3. 4 diagram circuit

Penjelasan cara kerja rangkain pada gambar 3.4 di atas sebagali

berikut :

1. Mikrokontroler (ESP32):

Bertindak sebagai otak dari proyek, mengendalikan semua komponen

lain dan menjalankan kode program.

. Sensor Ultrasonik (HC-SR04):
Digunakan untuk mengukur jarak dengan memanfaatkan gelombang
suara. Sensor ini mengirimkan sinyal ultrasonik dan mengukur waktu

yang dibutuhkan untuk sinyal kembali setelah memantul dari objek.

. Sensor GPS:

Menyediakan informasi lokasi (lintang dan bujur) dari posisi saat
ini. Ini berguna untuk aplikasi yang memerlukan pelacakan lokasi.

. Speaker/Buzzer:

Memproduksi suara atau memberi sinyal, bisa digunakan untuk
memberikan umpan balik suara berdasarkan kondisi tertentu.

Kabel Jumper:

Menghubungkan semua komponen dengan mikrokontroler,

memungkinkan pertukaran sinyal dan daya.

Diagram ini menunjukkan bagaimana komponen dapat dihubungkan untuk

membangun sistem yang mungkin mengukur jarak dan melaporkan posisi

GPS, serta memberikan umpan balik suara.
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BAB IV

HASIL DAN PEMBAHASAN

4.1 Hasil Penelitian

Tujuan penelitian pada bab ini adalah memaparkan temuan hasil
perancangan dan pengembangan prototype alat sistem kacamata pintar
pada tuna netra berbasis Internet of Things (IoT) untuk mendeteksi
objek dan system emergency yang di maksud emergency ialah pengguna
dapat mengirimkan titik koordinat location ke keluarga. Setiap fitur
perangkat keras dan perangkat lunak akan diintegrasikan selama proses
pengujian.  Fungsionalitas  sistem secara penuh kemudian akan
diimplementasikan sesuai dengan desain yang dijelaskan pada Bab 3.
4.2 Hasil Rancang antar kabel pada alat

Perancangan perangkat keras adalah tahap selanjutnya setelah
rancangan sebelumnya dan beberapa komponen-komponen yang sudah
diketahui. Pada tahap ini, perancangan dimulai dengan NodeMCU
ESP32, ultrasonik, buzzer, dan GPS neo-6m mendeteksi objek yang akan
menjalankan alat melalui sensor ultrasonik. Hasil rancangan ditunjukkan

pada gambar 4.1.
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Gambar 4. 1Hasil Rancang Alat

4.2.1 Pengujian Rangkaian kabel Ultarsonik HC-SR04, Buzzer
Pada NodeMCU ESP32

Pengujian  dilakukan untuk memastikan bahwa sensor
ultrasonik HC-SR04 yang terhubung dengan NodeMCU ESP32
dapat bekerja secara optimal dalam mendeteksi objek di sekitarnya.
Sensor ini berfungsi mengukur jarak antara pengguna dengan objek
di depan, yang kemudian akan diterjemahkan ke dalam bentuk
suara sebagai peringatan bagi pengguna tunanetra. Pada tahap
pengujian, sensor ultrasonik dihubungkan ke pin digital pada

NodeMCU ESP32 berikut adalah tabel 4.1 penghubung komponen.

Tabel 4. 1Rangkaian Kabel NodeMCU ESP32 Pada HC-SR04

Ultrasonic HC-

No | NodeMCU ESP32 SR04

1 GPIO (D5) V vee
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2 GPIO (D5) S Trig

3 GPIO (D18) S Echo

4 GPIO (D5) G Gnd

Tabel 4. 2 Rangkaian Buzzer Pada ESP32

No NodeMCU ESP32 | Buzzer
1 GPIO (D4 ) S Positif
2 GPIO (D4) G Negatif

4.2.2 Pengujian Rangkaian kabel Gps Neo-6m pada NodeMCU
ESP32
Pengujian dilakukan untuk memastikan bahwa modul GPS

Neo-6M

dapat berfungsi dengan baik dan terintegrasi secara tepat dengan
NodeMCU ESP32 melalui sambungan kabel serial. Modul GPS
digunakan dalam proyek ini untuk menentukan lokasi pengguna
secara real-time dan dapat diakses melalui jaringan loT sebagai
bagian dari sistem pelacakan keberadaan pengguna tunanetra. Dalam
pengujian ini, modul GPS dihubungkan ke NodeMCU ESP32
menggunakan koneksi kabel serial, Sebagai tabel4.3 dibawah.

Tabel 4. 3 Rangkaian kabel GPS Pada ESP32

No NodeMCU ESP32 GPS neo-6m

1 Vce Vce
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2 GPIO (D17) S RX

3 GPIO (D16) S Tx

4 GPIO (D16) G Gnd

Pada Percobaan kali ini menggunkan programan seperti pada

gambar 4.1 di bawah ini

(@ smart_glasses | Arduino IDE 236 - a X

File Edit Sketch Tools Help

AlPlc_PMC

[EX N instaLL ) 139

Arduino Cloud 143
Provider Examples by..

Gambar 4. 2 Program Yang Digunakan

4.3 Implementasi Code

Setelah seluruh proses perancangan perangkat keras selesai dilakukan,
tahap selanjutnya adalah implementasi algoritma dalam bentuk kode program
yang bertujuan untuk mengatur serta mengendalikan Kkinerja sistem.
Algoritma ini dirancang untuk mengintegrasikan berbagai sensor dan modul
yang digunakan dalam perangkat, seperti sensor ultrasonik untuk mendeteksi
objek, serta modul GPS untuk penanganan keadaan darurat.

Perangkat ini bekerja berdasarkan prinsip loT, di mana data yang
diperoleh dari sensor akan diproses olen mikrokontroler NodeMCU ESP32.

NodeMCU  digunakan  karena  memiliki  konektivitas WiFi  yang

29



memungkinkan data dikirim secara real-time ke platform Telegram sebagai
notifikasinya. Selain itu, informasi penting seperti jarak terhadap objek
ditampilkan melalui buzzer sebagai umpan balik bagi pengguna tunanetra.
Kode program ditulis menggunakan bahasa pemrograman C/C++ dan
diunggah ke dalam mikrokontroler menggunakan Arduino IDE. Dalam
implementasinya, setiap sensor dikonfigurasi agar mampu bekerja secara
sinkron. Sensor ultrasonik digunakan untuk mengukur jarak objek di depan
pengguna, dan apabila objek terdeteksi dalam jarak tertentu, sistem akan
memberikan peringatan. Sedangkan untuk fitur keadaan darurat, sistem
dirancang agar dapat mengirimkan lokasi GPS secara otomatis ke Telegram
melalui jaringan internet. Tabel 4.4 berikut adalah  penjelasan script
program yang harus diketikkan dalam Arduino IDE untuk membentuk

sistem tersebut.

Tabel 4. 4 Implementasi Script

Bagian I .
No Kode Deskripsi Kode Implementasi
Mengh k - :
&g ubung gn WiFi. (ssid,  password); /l
ESP32 ke jaringan .
. Menghubungkan ke WiFi
. WiFi dan . ..
Koneksi . client. 0; /I Mengizinkan
- menyiapkan . et .
WiFi N koneksi tanpa verifikasi sertifikat
1 komunikasi dengan
danTelegr Telearam Bot SSL
am Bot g . UniversalTelegramBot bot(BOTtoken,
untuk menerima . e
. client);  // Inisialisasi bot dengan
dan mengirim .
token dan client
pesan
Menginisialisasi
k ikasi serial : :
i dg:";?]' ;S(; dZT”a SerialGPS.begin(9600, SERIAL_8NL,
2 g GPS_RX, GPS_TX): // Inisialisasi
GPS GPS untuk .
port serial untuk GPS
membaca data
lokasi.
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long readDistance() {
digitalWrite(TRIG_PIN, LOW);
delayMicroseconds(2);
digitalWrite(TRIG_PIN, HIGH);

Ij’:::k delayMicroseconds(10);
Mengukur jarak digitalWrite(TRIG_PIN, LOW);
Menggun .
akan antara sensor dan long duration =
Sensor objek di depannya | pulseln(ECHO_PIN, HIGH, 30000);
Ultrasoni menggunakan /I Menghitung durasi waktu pantulan
K (HC- sensor ultrasonik. suara
SRO4) if (duration == 0) return -1; //
Jika tidak ada pantulan
return duration * 0.034 / 2; //
Menghitung jarak berdasarkan durasi
}
if (distance > © && distance
< 20) {
digitalWrite(BUZZER_PIN,
HIGH);
if (millis() -
lastTimeSent > interval) {
String message
= "/ Objek terdeteksi
| .o
Jika jarak objek delat? Jaralc: T+
) ) ) String(distance) + cm™;
. lebih kecil dari 20 .
Deteksi if
Objek cm, buzzer akan (gps.location.isValid()) A
dan berbunyi, dan float
Atifkan snnen?_akan lat = gps.location.lat();
Buzzer mengirimkan float
notifikasi ke lIng = gps.location.1lng();
Telegram. message

+= "\n® Lokasi:
https://www.google.com/maps?q="
+ String(lat, 6) + "," +
String(lng, 6);
} else {

message
+= "\n& Lokasi GPS belum
tersedia.";

}

bot.sendMessage(CHAT ID,
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message, ""); //  Kirim
pesan ke chat Telegram
lastTimeSent =
millis(); // Reset timer
untuk interval pengiriman
}
} else {
digitalWrite(BUZZER_PIN,
LOW); // Matikan buzzer
jika jarak 1lebih dari 20 cm

}

Menangan
i Pesan
Telegram

Mengatur perintah-
perintah yang
diterima dari
Telegram, seperti
perintah "/start"
dan "/Lokasi".

void handleNewMessages(int
numNewMessages) {
for (int i = @; i <
numNewMessages; i++) <
String chat_id
String(bot.messages[i].chat_id);
String text =
bot.messages[i].text;
String from_name
= bot.messages[i].from_name;

if (chat_id !=
CHAT_ID) { // Hanya
merespons perintah dari user
tertentu

bot.sendMessage(chat_id,

"Unauthorized wuser", "");
continue;
}
while

(SerialGPS.available()) {

gps.encode(SerialGPS.read());
// Menyimpan data GPS

}

if (text ==

"/start")
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String

welcome = "Halo, " +
from_name + "I!\n\n";

welcome
+=  "Gunakan perintah
berikut:\n";

welcome
+= "/Lokasi - Kirim lokasi

saat ini\n";

bot.sendMessage(chat_id,
welcome, "");

if (text ==
"/Lokasi") {
if
(gps.location.isvalid()) A

float lat =
gps.location.lat();

float 1lng =
gps.location.1lng();

String lokasi = " @ Lokasi:
https://www.google.com/maps?q="
+ String(lat, 6) + "," +
String(lng, 6);

bot.sendMessage(chat_id,
lokasi, "");
} else

bot.sendMessage(chat_id, " &
Lokasi GPS belum tersedia.
Coba 1lagi sebentar.”, "");

}

Cek
Pesan

Fungsi ini akan
memeriksa apakah

if (millis() > lastTimeBotRan
+ botRequestDelay) {
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dan ada pesan baru int numNewMessages =

Kirim yang masuk dari bot.getUpdates(bot.last_message_
Respons | Telegram dan received + 1);
menangani perintah while (numNewMessages)
tersebut. {

handleNewMessages (numNewMessages
)5
numNewMessages =

bot.getUpdates(bot.last message
received + 1);

}

lastTimeBotRan =
millis();
}

Proses Utama dalam Program:

1) Pengukuran Jarak: Sistem mengukur jarak objek menggunakan
sensor ultrasonik (HC-SRO04) setiap detik.

2) Pemberitahuan: Jika objek terdeteksi dalam jarak kurang dari 20 cm,
buzzer akan berbunyi dan pesan peringatan tentang objek yang dekat
akan dikirimkan melalui Telegram, lengkap dengan lokasi GPS (jika
tersedia).

3) Perintah Telegram: Program mendengarkan perintah yang diberikan
melalui Telegram, misalnya perintah untuk mengirimkan lokasi GPS
pengguna saat ini.

4.4 Pengujian hasil Alat

Setelah dilakukan serangkaian pengujian pada masing-masing komponen
utama sistem, dilanjutkan dengan pengujian secara keseluruhan terhadap
prototype kacamata pintar sensorik berbasis 10T. Pengujian ini bertujuan

untuk memastikan bahwa seluruh sistem dapat bekerja secara terintegrasi
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sesuai dengan fungsinya dalam membantu mobilitas pengguna tunanetra.
Gambar 4.5 adalah gambar dari Prototype kacamata sensorik yang sudah di

rakit sedemikian rupa.

Gambar 4. 3 Tampilan Alat Dari
Samping

Gambar 4. 4 Tampilan Alat Dari Depan
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Berikut tabel 4.5 merupakan hasil pengujian dari setiap komponen yang

digunakan.
Tabel 4. 5 Uji Kerja Alat
No | Jarak KOMPONEN Stat“usj/iHaSi
HC |Buzer| GPS |Espaz| 'credram
bot

1 |7CM Aktif | Bunyi | Terdeteksi | Aktif | Terkirim | Sukses
2 | 10CM | Aktif | Bunyi | Terdeteksi | Aktif | Terkirim | Sukses
3 | 13CM | Aktif | Bunyi | Terdeteksi | Aktif | Terkirim | Sukses
4 | 20CM | Aktif | Bunyi | Terdeteksi | Aktif | Terkirim | Sukses
5 | 50CM | Aktif | Bunyi | Terdeteksi | Aktif | Terkirim | Sukses
6 | 100CM | Aktif | Bunyi | Terdeteksi | Aktif | Terkirim | Sukses
7 | 150CM | Aktif | Bunyi | Terdeteksi | Aktif | Terkirim | Sukses
8 | 200CM | Aktif | Bunyi | Terdeteksi | Aktif | Terkirim | Sukses
9 | 210CM | Aktif Eﬁjr?; Ba?ggteksi Aktif Re?z(rlm oukses
10 | 250CM | Aktif gﬁjr?; Toeteksi | Akt | Terkirim | e

4.4.1 Pengujian Modul GPS Dan Notifikasi Telegram

Pengujian pada modul GPS dan sistem notifikasi Telegram
dilakukan untuk memastikan bahwa sistem dapat mendeteksi lokasi
pengguna secara real-time dan mengirimkan informasi tersebut
melalui aplikasi Telegram. Modul GPS digunakan untuk membaca
koordinat lokasi (latitude dan longitude), sementara Telegram

berfungsi sebagai media pengiriman pesan otomatis ke pengguna.
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Berikut adalah Gambar dari masuknya notifikasi telegram

realtime.

16.50 @Y m -

Sensorikbot
< = bot

‘ ® Lokasi: https://www.google.com
| /maps?g=3.615282,98.671692

[ ‘ 3°36'55.0"N 98°40'18.1"E

Find local businesses, view “-“‘
maps and get driving GO\ =2
directions in Google Maps.

! Objek terdeteksi dekat! Jarak: 5 cm
? Lokasi: https://www.google.com
/maps?q=3.615280,98.671684
3°36'55.0"N 98°40'18.1"E
Find local businesses, view %
maps and get driving GO\ =
directions in Google Maps.

L 10:2
|
|

I

! Objek terdeteksi dekat! Jarak: 9 cm
® Lokasi: https:/www.google.com
/maps?q=3.615283,98.671661

‘ 3°36'55.0"N 98°40'18.0"E

Find local businesses, view # .-
maps and get driving IO\ S
directions in Google Maps.

! Objek terdeteksi dekat! Jarak: 19 cm
® Lokasi: https:/www.google.com
/maps?g=3.615283,98.671646

‘ 3°36'55.0"N 98°40'17.9"E

Find local businesses, view .-
maps and get driving GO\ S
directions in Google Maps.

* Gambar 4. 5 Notifikasi Telegra’rﬁ

11 ~ ~

secara

Berikut Tabel 4.7 pengujian modul GPS pada sistem kacamata pintar

untuk tunanetra. Setiap kali objek terdeteksi oleh sensor ultrasonik sistem

secara otomatis mengaktifkan modul GPS untuk mengambil koordinat lokasi

pengguna.
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Tabel 4.1 Pengujian Gps

Hasil Gambar Lokasi

Pengujian Hasil Kirim Lokasi
R
Y o T ST 7
elusuri di sini LA o
o - =
(= P <
N = o
(=) -
(=) L Medan Keakatn 8
(=) 2’ =
]
— ~ Is) o
! Objek terdeteksi dekat! Jarak: 9 cm —_
? Lokasi: https://www.google.com N = e C
P .. /maps?q=3.615283,98.671661 A |
1
engl_rlman 3°36'55.0'N 98°40'18.0'E 5
realtime Find local businesses, view 4 s ° g
maps and get driving £ =] 1
pertama directions in Google Maps. S (=) <
! _ 7.4 )
JM8C+aJo - =
A Mulai ™ Direktori  sin
111
Gambar 4. 6 Hasil Monitoring
Realtime Percobaan Pertama
, (Mo WEn .
? Telusuri di sini e © ) §
2 o
&8 o it e
2 Sht
(=]
! Objek terdeteksi dekat! Jarak: 19 cm ¢é
? Lokasi: https://www.google.com o
P .. /maps?q=3.615283,98.671646 o i e ]
engiriman 3°36'55.0"N 98°40'17.9"E 5 - 5
1 Find local businesses, view \ — . b S N
realtl me maps and get driving =1 o - o
kedua directions in Google Maps. - h ¢ -
JM8B8C+4au9 - >
A Mulal ™ Direktori 0 si

Gambar 4. 7 Hasil Monitoring
Realtime Percobaan Kedua
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BAB V
PENUTUP

5.1 Kesimpulan

Berdasarkan hasil penelitian dan perancangan yang telah dilakukan, dapat
disimpulkan bahwa sistem kacamata pintar sensorik untuk tunanetra berbasis
Internet of Things (loT) ini berhasil dikembangkan dan diimplementasikan

sesuai dengan tujuan awal.

1. Alat kacamata sensorik ini mampu mendeteksi keberadaan objek di
depan pengguna menggunakan sensor ultrasonik dan memberikan
peringatan secara real-time melalui suara.

2. fitur emergencyt yang terintegrasi dengan Telegram Bot APl dapat
mengirimkan informasi lokasi pengguna secara otomatis.

3. Alat ini dirancang dengan antarmuka yang mudah digunakan sehingga
dapat dioperasikan dengan nyaman oleh penyandang tunanetra tanpa
memerlukan pelatihan khusus.

4. Alat yang di rancang ini mampu meningkatkan keamanan dan

menjalankan aktivitas sehari-hari
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5.2 Saran

Berdasarkan hasil perancangan dan pengujian alat, terdapat beberapa
saran yang dapat dipertimbangkan untuk pengembangan lebih lanjut agar
alat kacamata sensorik ini dapat digunakan secara lebih efektif oleh

pengguna tunanetra, antara lain:

1. Optimalisasi Daya dan Ukuran Untuk kenyamanan penggunaan sehari-
hari, disarankan agar perangkat dibuat lebih ringan dan hemat daya.

2. Dikembangkan lagi agar menggunakan sensor yang bisa mendeteksi
jarak lebih dari 2m.

3. Untuk meningkatkan keselamatan dan kenyamanan pengguna kacamata
pintar, disarankan penambahan sensor yang dapat mendeteksi kondisi

permukaan jalan.
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LAMPIRAN

I TR ST TYT L L T

Gambar 1. uji alat pada pengguna

CODINGAN YANG DI GUNAKAN

#include <WiFi.h>

#include <WIiFiClientSecure.h>
#include <UniversalTelegramBot.h>
#include <ArduinoJson.h>

#include <TinyGPSPlus.h>
#include <HardwareSerial.h>

/[ WiFi dan Bot Telegram
const char* ssid = "Galaxy A123697";
const char* password = "deaikwal2";

#define BOTtoken "7642442742:AAFtHN5TMB8SIXIKXgNH-
eHtplxleYminmHo"

#define CHAT_ID "1923254067"
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WiFiClientSecure client;
UniversalTelegramBot bot(BOTtoken, client);

/I Pin Sensor & Buzzer
#define TRIG _PIN 5
#define ECHO_PIN 18
#define BUZZER PIN 4

Il GPS

#define GPS_RX 16
#define GPS_TX 17
TinyGPSPlus gps;
HardwareSerial SerialGPS(1);

Il Timer

unsigned long lastTimeSent;
unsigned long interval = 10000;
unsigned long lastTimeBotRan = 0;
int botRequestDelay = 5000;

void setup() {
Serial.begin(115200);
Serial GPS.begin(9600, SERIAL_8N1, GPS_RX, GPS_TX);

pinMode(TRIG_PIN, OUTPUT);
pinMode(ECHO_PIN, INPUT);
pinMode(BUZZER_PIN, OUTPUT);,

/I WiFi connect
WiFi.begin(ssid, password);
Serial.print("Menghubungkan ke WiFi");
while (WiFi.status() '= WL_CONNECTED) {
delay(500);
Serial.print(".");
}
Serial.printin("\nWiFi Terhubung!");

client.setinsecure(); // Lewati sertifikat SSL
lastTimeSent = millis();

}

long readDistance() {
digitalWrite(TRIG_PIN, LOW);
delayMicroseconds(2);
digitalWrite(TRIG_PIN, HIGH);
delayMicroseconds(10);
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digitalWrite(TRIG_PIN, LOW);

long duration = pulseln(ECHO_PIN, HIGH, 30000);
if (duration == Q) return -1;
return duration * 0.034 / 2;

¥

void handleNewMessages(int numNewMessages) {
for (int i = 0; i < numNewMessages; i++) {
String chat_id = String(bot.messages[i].chat_id);
String text = bot.messages[i].text;
String from_name = bot.messages[i].from_name;

// Hanya respon ke user yang terdaftar

if (chat_id !'= CHAT_ID) {
bot.sendMessage(chat_id, "Unauthorized user”, ");
continue;

}

while (SerialGPS.available()) {
gps.encode(Serial GPS.read());
¥

if (text == "/start") {
String welcome = "Halo, " + from_name + "I\n\n";
welcome += "Gunakan perintah berikut:\n";
welcome += "/Lokasi - Kirim lokasi saat ini\n";
bot.sendMessage(chat_id, welcome, ");

}

if (text == "/Lokasi") {
if (gps.location.isValid()) {
float lat = gps.location.lat();
float Ing = gps.location.Ing();
String lokasi = " Q@ Lokasi: https://www.google.com/maps?q="+
String(lat, 6) + "," + String(Ing, 6);
bot.sendMessage(chat_id, lokasi, ");
} else {
bot.sendMessage(chat_id, " & Lokasi GPS belum tersedia. Coba
lagi sebentar.”, ");
¥
}
}
}

void loop() {
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/l Baca data GPS

while (SerialGPS.available()) {
gps.encode(Serial GPS.read());

}

/I Deteksi objek

long distance = readDistance();
Serial.print("Jarak: ");
Serial.print(distance);
Serial.printin(" cm™);

if (distance > 0 && distance < 45) {
digitalWrite(BUZZER_PIN, HIGH);

it (millis() - lastTimeSent > interval) {

String message = " /\ Objek terdeteksi dekat! Jarak: " +
String(distance) + " cm";

if (gps.location.isValid()) {
float lat = gps.location.lat();
float Ing = gps.location.Ing();
message += "\n @ Lokasi: https://www.google.com/maps?q="+
String(lat, 6) + "," + String(Ing, 6);
} else {

message += "\n & Lokasi GPS belum tersedia.";

¥

bot.sendMessage(CHAT_ID, message, ™);
lastTimeSent = millis();

}

} else {
digitalWrite(BUZZER_PIN, LOW);

¥

/I Cek pesan masuk Telegram
if (millis() > lastTimeBotRan + botRequestDelay) {
int numNewMessages = bot.getUpdates(bot.last_message received + 1);
while (numNewMessages) {
handleNewMessages(numNewMessages);
numNewMessages = bot.getUpdates(bot.last_message_received + 1);

}

lastTimeBotRan = millis();

¥

delay(1000); }
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