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ABSTRAK 

 

Lemah otot lengan adalah kondisi yang terjadi ketika lemahnya kinerja 

sinyal biolistrik otot-otot yang berada pada lengan. Lemah otot disebabkan 

adanya berbagai faktor penyebab salah satunya plexus brachialis injury. Plexus 

brachialis injury merupakan cidera atau trauma yang terjadi pada plexus 

brachialis dengan menyebabkan lengan yang cidera akan mengalami 

penurunan kekuatan otot dan penurunan sensasi, sehingga aktifitas fungsional 

pada lengan mengalami penurunan.  Hal yang menyebabkan terjadinya plexus 

brachialis injury ialah hantaman, tertembak atau tertusuk, dan tarikan yang 

kuat secara tiba-tiba  pada lengan atau leher. Plexus brachialis injury 

mengakibatkan terputus, terjepitnya saraf atau bahkan avulsi akar saraf pada 

plexus brachialis. 

Oleh karena itu perlu adanya alat bantu yang dimulai dengan mobilisasi 

bertahap untuk membantu aktifitas dan memperbaiki fungsi motorik lengan 

dan sekitarnya. Untuk mendukung lemah otot siku lengan tentu diperlukannya 

sebuah alat yang dapat memberikan dorongan berupa gerakan terhadap siku 

lengan untuk membantu menahan beban berat pada bagian lengan atas.  

Dalam rangka memberikan informasi tentang aplikasi teknologi elektro 

pada alat bantu siku lengan, penulis bermaksud menghasilkan suatu tinjauan 

ilmiah mengenai berbagai aplikasi teknologi elektro pada alat bantu siku 

lengan berikut dengan penjelasan, perbandingan, dan ulasan kelemahan oleh 

penulis dari masing-masing alat yang dituliskan pada tinjauan ilmiah ini. 

Dengan adanya tulisan ini diharapkan pembaca dapat lebih memahami tentang 

alat bantu siku lengan dan aplikasi teknologinya. 

Hasil dari penulisan tinjauan ilmiah ini adalah berupa ulasan dan 

perbandingan kekurangan dan kelebihan sistem antarmuka IC dan I/O, dan 

desain alat dari beberapa aplikasi teknologi alat bantu siku lengan. Kesimpulan 

yang didapatkan penulis dari tinjauan ilmiah ini adalah alat bantu siku lengan 

dengan kasus lemah otot untuk menahan beban berbasis electromyograph 

karya fatoni zakaria mustofa memiliki perancangan sistem antarmuka IC dan 

I/O, dan desain alat yang paling baik dari beberapa aplikasi teknologi alat 

bantu siku lengan yang diberikan pada laporan tinjauan ilmiah ini. 

 

Kata kunci : lemah otot, aplikasi teknologi, alat bantu siku lengan, 

perbandingan, ulasan kelemahan, sistem antarmuka, desain alat, tinjauan 

ilmiah. 
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ABSTRACT 

 
Arm muscle weakness is a condition that occurs when the weak 

performance of bioelectric signal of the muscles in the arm is weak. Muscle 

weakness is caused by various factors, one of which is brachial plexus injury. 

Brachial plexus injury is an injury or trauma that occurs in the brachial plexus 

by causing the injured arm to experience decreased in muscle strength and 

sensation, so that arm functional activity is decreased. What causes a plexus 

brachialis injury is a sudden blow, shot or stab, and a sudden strong pull on the 

arm or neck. Brachial plexus injury results in a severed, pinched nerve or even 

a nerve root avulsion in the brachial plexus. 

Therefore it is necessary to have a tool that starts with mobilization 

gradually to assist activities and improve motor function of the arm and its 

surroundings. To support weak elbow muscles, a tool is needed that can 

provide action in the form of movement to the elbow to help hold the load on 

the upper arm.  

In order to provide information about the application of electrical 

technology to the elbow assist device, the writer intends to produce a scientific 

review of the various applications of electrical technology in the following 

elbow aid with explanations, comparisons, and weaknesses reviews by the 

writer of each tool written in the scientific review. With this paper, it is hoped 

that readers will be able to understand more about the elbow and arm aids and 

their technology applications.  

The results of writing this scientific review are reviews and comparisons 

of the advantages and disadvantages of IC and I/O interface systems, and the 

design of tools from several applications of arm elbow assist technology. The 

conclusion obtained by the authors from this scientific review is that the elbow 

assist device with muscle weakness cases to withstand weights based on the 

electromyograph by Fatoni Zakaria Mustofa has an IC and I/O interface system 

design, and the best tool design of several technology applications given in this 

scientific review report. 

 

 

Key words: muscle weakness, technology application, elbow support, 

comparison, weakness review, interface system, tool design, scientific review. 
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