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ABSTRAK 
RANCANG BANGUN KURSI PINTAR UNTUK PENGATURAN POSISI 

DUDUK DAN PERINGATAN SUARA POSTUR TUBUH BERBASIS 
ARDUINO MEGA 2560 

 
Rifqi Khairullah Muhamad 

Teknologi Rekayasa Otomasi, Sekolah Vokasi, Universitas Diponegoro 
 

Postur duduk yang tidak ergonomis dapat menyebabkan gangguan 
muskuloskeletal (Musculoskeletal Disorders/MSDs) seperti nyeri punggung, leher, 
dan kelelahan otot. Banyak pengguna kursi ergonomis yang tetap duduk dengan 
postur salah karena tidak adanya sistem yang memberikan umpan balik secara 
langsung. Penelitian ini bertujuan untuk merancang kursi pintar berbasis Arduino 
Mega 2560 yang mampu mendeteksi dan memperbaiki postur duduk pengguna 
melalui sistem otomatis. Kursi dilengkapi dengan sensor micro switch pada alas, 
sandaran punggung, dan penahan kepala untuk mendeteksi distribusi tekanan tubuh, 
serta motor stepper NEMA 23 dan driver TB6600 untuk mengatur sudut kemiringan 
sandaran. Sistem memiliki dua mode, yaitu mode manual dan otomatis. Pada mode 
manual, pengguna dapat memilih posisi kursi (mengetik, santai, atau tidur) 
menggunakan push button, sedangkan pada mode otomatis, sistem menyesuaikan 
posisi kursi secara mandiri berdasarkan pembacaan sensor secara real-time. 
Notifikasi suara menggunakan DFPlayer Mini dan speaker akan aktif apabila 
terdeteksi postur duduk yang tidak ergonomis atau jika pengguna duduk terlalu 
lama tanpa beristirahat. Hasil pengujian menunjukkan bahwa sistem sensor micro 
switch mampu mendeteksi perubahan sudut kemiringan sandaran kursi dengan 
selisih sudut berada pada rentang 0°–5° pada arah CW dan 3°–5° pada arah CCW 
pada setiap mode pengoperasian. Berdasarkan hasil tersebut, sistem yang 
dikembangkan mampu memantau dan menyesuaikan posisi duduk pengguna sesuai 
dengan rancangan, sehingga berpotensi membantu menjaga postur duduk yang 
lebih baik dan meningkatkan kenyamanan pengguna dalam aktivitas duduk jangka 
panjang. 
 
Kata Kunci : kursi pintar, postur tubuh, Arduino Mega 2560, micro switch, motor 
stepper. 
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ABSTRACT 
DESIGN OF A SMART CHAIR FOR SITTING POSITION ADJUSTMENT 

AND POSTURE ALERT SYSTEM BASED ON ARDUINO MEGA 2560 
 

Rifqi Khairullah Muhamad 
Automation Engineering Technology, Vocational School, Diponegoro University 

 
Poor sitting posture can lead to musculoskeletal disorders (MSDs) such as back 

pain, neck discomfort, and muscle fatigue. Many users of ergonomic chairs still 

adopt improper sitting postures due to the lack of a system that provides direct and 

real-time feedback. This study aims to design a smart chair based on the Arduino 

Mega 2560 capable of detecting and adjusting the user’s sitting posture through an 

automatic system. The chair is equipped with micro switch sensors installed on the 

seat base, backrest, and headrest to detect body pressure distribution, as well as a 

NEMA 23 stepper motor and a TB6600 driver to control the backrest inclination 

angle. The system operates in two modes, namely manual and automatic. In manual 

mode, users can select chair positions (typing, relaxing, or sleeping) using push 

buttons, while in automatic mode, the system independently adjusts the chair 

position based on real-time sensor readings. Audio notifications using a DFPlayer 

Mini and a speaker are activated when improper sitting posture or excessive sitting 

duration is detected. The experimental results indicate that the micro switch sensor 

system is able to detect changes in the backrest inclination angle with a deviation 

ranging from 0° to 5° in the clockwise (CW) direction and 3° to 5° in the 

counterclockwise (CCW) direction across all operating modes. Based on these 

results, the developed system is capable of monitoring and adjusting the user’s 

sitting position according to the design, thereby supporting improved sitting 

posture and enhanced comfort during prolonged sitting activities. 

Key Words : smart chair, body posture, Arduino Mega 2560, micro switch, stepper 
motor 
 
 
 
 


