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Pendahuluan

Kursi roda elektrik suatu alat bantu mobilitas yang digunakan oleh penyandang
disabilitas dengan penggerak external dari motor elektrik berarus searah atau
direct current (DC) (Wijaya 2020).

Kursi roda elektrik merupakan pilihan yang cocok bagi pengguna kursi roda yang
ingin bergerak tanpa bantuan. Mereka ditenagai oleh motor yang dioperasikan
dengan baterai dan dapat dengan mudah dikontrol melalui tongkat kendali
joystick (Asnan 2019).

Para peneliti di bidang robotika menggolongkannya ke dalam mobile robot, dimana
robot kursi roda merupakan robot medis yang berfungsi sebagai alat bantu yang
digunakan untuk membantu orang lumpuh dan lanjut usia. (Mustari, 2015)




Konversi Kursi Roda hasil dari Program Hibah

Kompetisi Kampus Merdeka

 Konversi Kursi Roda Ma nual Menjadl Kursi Roda Elektnk PROTOTIPE KONVERSI KURSI RODA MANUAL
(milik Bagus) | il | MENJADI KURSI RODA ELEKTRIK
UNTUK WIRAUSAHA DISABILITAS FISIK

Berawal dari
keprihatinan melihat
kursi roda yang
dipakai sehari-hari
para disabilitas fisik,
khususnya
ketidaknormalan
tangan. Mereka
dalam mengayuh
kursi roda manual,
cukup kesulitan
mengayuhnya dan
melelahkan.
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Konversi Kursi Roda Hasil dari Program Hibah

Kompetisi Kampus Merdeka

Konversi Kursi Roda Manual Menjadi Kursi Roda Elektrik
(milik Huda)

2.8 (a) Huda. disabilitas fisik de
(b) Kursi roda manual Huda

ngan keterbatasan kondisinya



Rumusan Masalah

* Bagaimana investigasi kursi roda elektrik lipat dan non lipat ditinjau
dari uji keselamatan system pendorong elektrik ISO 7176-
25:2022(E)?

* Bagaimana investigasi kursi roda elektrik lipat dan non lipat ditinjau
dari kestabilan statik sesuai standar ISO 7176-1:2014(E)?

* Bagaimana investigasi kursi roda elektrik lipat dan non lipat ditinjau
dari kestabilan dinamik sesuai standar ISO 7176-2:2017(E)?




Batasan Masalah

« Kursi roda yang di bahas adalah kursi roda elektrik yang dapat
dilipat (Huda) dan yang tidak dapat dilipat (Bagus).

« Penggunaan kursi elektrik pada point 1 adalah di lingkungan
indoor, dan outdoor.

« Penelitian ini berfokus pada kursi roda elektrik sebagai alat
bantu mobilitas untuk penyandang disabilitas fisik.

« Penelitian ini1 akan membahas aspek keselamatan.
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Tujuan

« Melakukan investigasi kursi roda elektrik lipat dan non lipat ditinjau
dari uji keselamatan sistem pendorong elektrik.

« Memperoleh investigasi kursi roda elektrik lipat dan non lipat ditinjau
dari kestabilan statik sesuai standar ISO 7176-1:2014(E).

« Mengetahui investigasi kursi roda elektrik lipat dan non lipat ditinjau
dari kestabilan dinamik sesuai standar ISO 7176-2:2017(E)




Manfaat Penelitian

* Membantu dalam pengembangan desain yang lebih baik untuk kursi roda elektrik, baik yang
lipat maupun non-lipat. Dengan memahami aspek kestabilan dan kekuatan struktur,
perusahaan dapat merancang kursi roda yang lebih aman dan efisien dalam mengatasi berbagai
kondisi penggunaan.

* Menghasilkan kursi roda yang lebih stabil, kuat, dan aman, penelitian ini secara langsung
meningkatkan kualitas hidup pengguna kursi roda dengan memberikan aksesibilitas yang lebih
baik dan mengurangi risiko cedera atau kecelakaan.

* Temuan dari penelitian ini mungkin mengarah pada pengembangan inovasi baru dalam desain
kursi roda elektrik. Fitur-fitur baru yang meningkatkan Kkestabilan, kekuatan, dan
keselamatannya dapat membedakan produk-produk di pasar dan memberikan nilai tambah bagi
pengguna.
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Tinjauan Pustaka

Kursi Roda Elektrik

 Kursi roda ini menggunakan tenaga listrik dari aki atau batterai kering
sebagai sumber energi. Memiliki sistem pengisian ulang aki atau baterai
yang dapat langsung terhubung ke sumber listrik AC 220 Volt.

« Teknologi kursi roda elektrik bekerja dengan menggunakan motor
listrik sebagai sumber tenaga dan memiliki kontrol navigasi berupa
joystick yang berfungsi untuk mengatur kecepatan dan arah
pergerakan.
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Kestabilan statik ISO 7176-1:2014(E)

« Berisi tentang Nilai sudut kemiringan
maksimum dimana kursi roda agar tidak
terguling. Sudut diukur pada kemiringan
depan dan belakang dengan kondisi
roda terkunci.

Keterangan

1. Pusat massa kursi roda plus boneka (posisi duduk
pengguna)

2. Vertikal ujung

3. Sumbu saat roda terkunci

4. Sudut kemiringan kursi roda saat roda terkunci
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Metode

C sn )

Studi Literatur

!

Identifilasi/‘evaluasi’ pengecelan kursiroda elelktrilc lipat 10 “dan non lipat -

l

i Eeslamatan kursi roda
elektrik lipat 10° dan
non lipat

1 Keselamatan system i1 Ke st:;rbilan zta tgg IS0 HKestabilan dmam ik
rendorong slekinlk 7176-1:2014 (E) ISO 7176-2:2017
Eeselamatan system
Eﬂ\ Tidak

| Analisis Data |

|Ke5i1npulan|
@ www.umsida.ac.id umsida1912 3 umsidal912 f &?ggﬁﬁgdiyah € umsidalon2 12




* Waktu dan Tempat

Investigasi dan penelitian sekaligus pengujian dimulai pada bulan September 2023 dan akan
dilaksanakan hingga selesai di laboratorium Institut Teknologi Sepuluh Nopember(ITS)

* Studi Literatur

Pada tahap ini peneliti Melakukan tinjauan literatur untuk memahami konsep dasar tentang
kursi roda elektrik lipat dan non lipat serta mempelajari riset sebelumnya yang telah dilakukan
terkait kursi roda elektrik, baik yang lipat maupun non-lipat, serta metode yang telah digunakan
dalam penelitian sebelumnya

* Identifikasi Parameter Penelitian

Pada tahap ini berisi tentang identifikasi berdasarkan Aspek keamanan Kursi Roda Elektrik
sesuai Standart Internasional untuk kursi roda diatur oleh Internasional Organization for
Standardization (ISO) melalui seri ISO 7176
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Pengumpulan Data Analisis Data

Melakukan uji kestabilan statik Mengevaluasi data dari Uji
dan dinamis untuk mengetahui Kestabilan statik ISO 7176-1:2014(E)
kestabilan kursi roda. Melakukan uji dan uji Kestabilan dinamik ISO
keselamatan system pendorong elektrik 7176-2:2017(E), serta menganalisis
untuk memastikan bahwa kursi roda keselamatan system pendorong
elektrik mampu digunakan dalam elektrik.

berbagai kondisi lintasan




Hasil Pengujian Dan Pembahasan
Kursi Roda Elektrik Lipat 10° dan Non-Lipat

N\
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Hasil Pengujian Dan Pembahasan Kursi Roda Elektrik Lipat 10° dan Non-Lipat

] Ttemn Penpojian Eeselamatan Eondisi Kursi Foda Elekdrik Permyalesaizn kiasalah
Bystem Pendorons Elskirik TNon-Lipat 10

1. ]| Ada mekamizme penzaman
{pemurus aliranm daya listrik, - -
out-off) uniuk menshidarkan
awerload.

Eeter

anEan

dakm -

menria Ada di dalam Ada di dalam bag
| box elekirikal elekirikal

I. | Ada mekanizme ummk
menceahterjadinya short v "
circoit (oon:let Hstrik)

Eeter

il “

daoku )

menia ada didalam box
£ box elaktrikal eleliriial

3. | Ada mekanizme uniuk - o Perlu penpzantian saklar batu
memonitordan kondisi battery_ sebelum dikembalikan pada

Eetar E pengmoma kursi roda karena
anEaAn pada saat pengujian saklar tidak
berfumpsi.

dakm
menta - Eetika dipanakam

= hanya ada kondisi batera:

kzpasitas :
daya baterai tidak rnmenl
aaja.

4. | Ada mekanizme pengaman Umtok pengaman pada
sysiem pengeerak dari air dan v " samhmean kabel ini akam
dekbu langsume dmmasuklkam kkedalam

Eetar x box dan naink pensaman
AnEAn E!iiiliiﬁ!r_ bairamya akan dikasih pemybap
barral ataw rumahk batrai
doku Eelum
merta Ealam ada menzkomaodadi
=1 pEREAMAN szmbangzn kabel
sam s an demzan cutput
kabel pada batterai
baterai.
3| Ada mekanizme penzaman % x Fencznanmya di pasangkan
nmbakover discharze. - pengaman over dischares di
Eeter Eelam ada Eebim ada dalam box contrel sebalum
anzan dikembalilan pada penezuna
Eoarzi roda
dakm
menia

21
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Hasil Pengujian Dan Pembahasan Kursi Roda Elektrik Lipat 10° dan Non-Lipat

INO | Ttem Pengujian Kestabilan Kondis1 Kursi Roda Elektrik Penyelesaian Masalah
statik ISO 7176-1:2014(E) Non-Lipat 10°
1.| Nilai sudut kemiringan
maksimum dimana kursi
roda tidak terguling.
Sudut diukur pada v v
kemiringan depan dan
belakang dengan kondisi
roda terkunci
Keter Sudut Sudut maksimum
anga maksimum adalah 20°
n/ 750
doku
ment
asi
2. | Item Pengujian Kestabilan Perlu mengganti motor vang
dinamik ISQ 7176- X X torsinya lebih besar supaya
2:2017(E) b1sa melewat: sudut
Keter Tidak kuat Tidak kuat kemiringan 5.6 °, karena yang
anga menanjak menanjak untuk  |dipakal pengujian motor
n/ untuksudut | sudut kemiringan |bertorsi kecil
doku kemiringan 5,69 2.6° ?-Ehiﬂgsﬂ
ment sehingga tidak tidak bisa melihat
d51 hisa melihat roda tﬂ[_angkat
roda terangkat atau tidak.
atau tidak.
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Pembahasan

Pengujian terhadap kursi roda ini telah diuji melalui beberapa tahap uji yaitu, pengujian keselamatan system pendorong elektrik ISO 7176-25:2022(E), kestabilan statik
ISO 7176-1:2014(E), kestabilan dinamik ISO 7176-2:2017(E).

1. Keselamatan System Pendorong Elektrik ISO 7176-25:2022(F)

Pengujian pada tahap keselamatan system pendorong elektrik ISO 7176-25:2022(E), untuk kursi roda elektrik lipat 10 derajat dan non-lipat ini memiliki beberapa
kriteria keberterimaan yaitu:

1) Ada mekanisme pengaman (pemutus aliran daya listrik, cut-off) untuk menghidarkan overload.
2) Ada mekanisme untuk mencegah terjadinya short circuit (konslet listrik)

3) Ada mekanisme untuk memonitor dan kondisi battery.

4) Ada mekanisme pengaman system penggerak dari air dan debu

5) Ada mekanisme pengaman untuk over discharge.

2. Kestabilan statik ISO 7176-1:2014(E)

Pengujian pada tahap kestabilan statik ISO 7176-1:2014(E), untuk kursi roda elektrik lipat 10 derajat dan kursi roda elektrik non-lipat ini ada kritria keberterimaan yaitu,
Nilai sudut kemiringan maksimum dimana kursi roda tidak terguling. Sudut diukur pada kemiringan depan dan belakang dengan kondisi roda terkunci

3. Kestabilan dinamik ISO 7176-2:2017(E)

Pengujian pada tahap kestabilan dinamik ISO 7176-1:2017(E), untuk kursi roda elektrik lipat 10 derajat dan kursi roda elektrik non-lipat ini ada kritria keberterimaan
yaitu, Nilai sudut kemiringan maksimum dimana tidak ada roda yang terangkat. Sudut diukur pada percepatan maksimum system penggerak. Sudut lintasan
divariasikan 3, 6 dan 10 derajat.

N P .
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KESIMPULAN

Pada pengujian keselamatan system pendorong elektrik dapat diketahui bahwa pembuatan
kursi roda elektrik Non lipat lebih aman dibandingkan kursi roda elektrik lipat 10° dikarenakan
pada saat pengujian system elektrik pada kursi roda lipat 10° mengalami kerusakan yang

diakibatkan oleh tombol saklar tidak berfungsi.

Pada pengujian kestabilan statik ISO 7176-1:2014(E), Kursi roda elektrik Non-Lipat sudut
kemiringan maksimum sampai 25° dikarenakan roda yang digunakan pada kursi roda elektrik
Non-Lipat ini ukurannya lebih besar daripada Kursi Roda Lipat 10°.

Pada pengujian Kestabilan dinamik ISO 7176-2:2017(FE) kedua kursi roda yang saya rancang
bersama team saya mengalami trobel pada motor dan gear, sehingga tidak dapat melewati sudut
lintasan 3°,6°, dan 10°. apabila kursi roda dapat melewati sudut lintasan yang bervariasi 3°,6°, dan
10° maka kursi roda elektrik tersebut kualitasnya sudah baik dan layak untuk digunakan bagi
pengguna kursi roda elektrik.
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