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ABSTRAK

DESIGN SISTEM PENGENDALIAN KECEPATAN
DAN PENGEREMAN PADA KURSI RODA
ELEKTRIK UNTUK KONDISI JALANAN

MENURUN DAN MENANJAK

MOHAMMAD SYAFA’ KARIM AMRULLOH, NIM : 2012060
Dosen Pembimbing I: Dr. Eng. | Komang Somawirata, ST., MT.
Dosen Pembimbing Il: Mochammad Ibrahim Ashari, ST., MT.

Penelitian ini akan menganalisis kursi roda elektrik yang dapat
melewati turunan dan tanjakan dengan kecepatan constant, Kursi roda
telah mengalami modifikasi dengan penambahan motor DC elektrik
sebagai sumber daya utama yang memungkinkan pasien berkebutuhan
khusus untuk menjalankan kursi mereka sendiri tanpa perlu bantuan
orang lain. Inovasi ini bertujuan untuk memberikan keamanan dan
kemandirian kepada para penderita, mengatasi kendala yang diakibatkan
oleh gangguan saraf motorik pada kaki mereka, serta menghilangkan
ketergantungan pada bantuan orang lain.Dalam penelitian ini, sistem
pengendalian kecepatan dan pengereman kursi roda elektrik telah
diimplementasikan untuk menghadapi berbagai jenis medan, termasuk
jalanan menurun dan menanjak. Sensor rotary encoder digunakan
sebagai mekanisme umpan balik untuk mengendalikan output motor.
Motor sendiri dioperasikan menggunakan metode Pulse Width
Modulation (PWM). Mikrokontroller yang digunakan adalah Arduino
Uno R3, yang berfungsi sebagai otak utama dalam pengolahan data dan
mengintegrasikan sensor rotary encoder sebagai mekanisme umpan balik
untuk mengontrol motor..

Kata kunci — Arduino UNO, IBT-2 H-bridge, sensor rotary encoder,
kendali PID.



ABSTRACT

DESIGN SISTEM PENGENDALIAN KECEPATAN
DAN PENGEREMAN PADA KURSI RODA
ELEKTRIK UNTUK KONDISI JALANAN

MENURUN DAN MENANJAK

MOHAMMAD SYAFA’ KARIM AMRULLOH, NIM : 2012060
Supervisor I: Dr. Eng. | Komang Somawirata, ST., MT.
Supervisor 1I: Mochammad Ibrahim Ashari, ST., MT.

This This research will analyze an electric wheelchair that can go
downhill and uphill at a constant speed. The wheelchair has been
modified with the addition of an electric DC motor as the main power
source which allows patients with special needs to operate their own
chairs without needing help from other people. This innovation aims to
provide safety and independence to sufferers, overcome obstacles caused
by motor nerve disorders in their legs, and eliminate dependence on help
from other people.In this research, an electric wheelchair speed control
and braking system has been implemented to deal with various types of
terrain, including downhill and uphill roads. The rotary encoder sensor is
used as a feedback mechanism to control the output motor. The motor
itself is operated using the Pulse Width Modulation (PWM) method. The
microcontroller used is Arduino Uno R3, which functions as the main
brain in data processing and integrates a rotary encoder sensor as a
feedback mechanism to control the motor.

Keywords — — Arduino UNO, IBT-2 H-bridge, rotary encoder sensor,
PID control
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