BAB V

KESIMPULAN
4.1 Kesimpulan

Berdasarkan hasil pengujian dan analisis RULA mengunakan software Kinovea dan
MATLAB 2021 pada mobilitas berjalan lansia selama menggunakan walker konven-
sional dan walker adaptif, maka dapat disimpulkan sebagai berikut:

4. Penelitian ini berhasil mengembangkan desain walker adaptif berbasis ergonomi
dengan fitur modular berupa mekanisme handle adjustable menggunakan sistem
engsel lipat dan pengunci manual baut putar M5, serta integrasi pegas pada keempat
kaki walker. Melalui metode Pugh Concept Selection, Desain A terpilih sebagai
alternatif terbaik dengan skor 6 poin positif dari 10 kriteria penilaian dan dipilih
sebagai rancangan terbaik yang mampu menyesuaikan variasi kebutuhan fisik lansia.

5. Hasil pengujian menggunakan metode RULA menunjukkan perbaikan postur yang
sangat signifikan, dimana skor RULA menurun drastis dari kategori risiko sangat
tinggi (skor 7) pada walker konvensional menjadi skor 2-5 setelah menggunakan
walker adaptif, dengan perbaikan nyata pada sudut leher yang menjadi netral (0,0°-
7,6°), sudut punggung yang tegak (0,7°-12,8°), posisi lengan stabil pada skor 1-2,
serta kaki tertopang baik pada sudut £166°. Integrasi pegas terbukti efektif ~ men-
gurangi guncangan di permukaan tidak rata, sementara handle adjustable memung-
kinkan lansia mempertahankan postur ergonomis, menurunkan ketegangan otot,
mencegah risiko cedera muskuloskeletal dan osteoporosis, sehingga secara kese-
luruhan walker adaptif ini mampu meningkatkan kemandirian mobilitas berjalan lan-

sia secara optimal.

4.2 Saran

Berdasarkan hasil penelitian, disarankan untuk melakukan pengujian jangka panjang
terhadap durabilitas komponen walker adaptif dan menambahkan fitur keamanan
tambahan seperti sistem pengereman serta bantalan duduk untuk meningkatkan
kenyamanan pengguna. Penelitian selanjutnya perlu melibatkan sampel yang lebih besar
dan beragam dengan berbagai kondisi kesehatan lansia, serta menggunakan metode
penilaian ergonomi tambahan untuk evaluasi yang lebih komprehensif. Eksplorasi
material alternatif yang lebih ringan namun tetap kuat perlu dilakukan untuk meningkat-
kan efisiensi produk, disertai pengembangan desain yang lebih kompak dan mudah
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dilipat. Integrasi teknologi pendukung seperti sensor dan aplikasi digital dapat
dipertimbangkan untuk memantau penggunaan dan memberikan rekomendasi
penyesuaian yang lebih optimal. Terakhir, perlu dilakukan kajian kelayakan produksi
massal dengan harga terjangkau serta kerjasama dengan instansi kesehatan untuk distri-
busi walker adaptif kepada lansia yang membutuhkan, khususnya di daerah dengan akses
layanan rehabilitasi terbatas.
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