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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)
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Konversi Kursi Roda hasil dari Program Hibah
Kompetisi Kampus Merdeka
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Konversi Kursi Roda Hasil dari Program Hibah
Kompetisi Kampus Merdeka
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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)?
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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 ini 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)
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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 kestabilan, kekuatan, dan
keselamatannya dapat membedakan produk-produk di pasar dan memberikan nilai tambah bagi
pengguna.
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Tinjauan Pustaka

• 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.

Kursi Roda Elektrik
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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
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Metode
• 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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Metode

Melakukan uji kestabilan statik
dan dinamis untuk mengetahui
kestabilan kursi roda. Melakukan uji
keselamatan system pendorong elektrik
untuk memastikan bahwa kursi roda
elektrik mampu digunakan dalam
berbagai kondisi lintasan

Mengevaluasi data dari Uji
Kestabilan statik ISO 7176-1:2014(E)
dan uji Kestabilan dinamik ISO
7176-2:2017(E), serta menganalisis
keselamatan system pendorong
elektrik.

Pengumpulan Data Analisis Data



15

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

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.
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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(E) 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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