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ABSTRAK 

 

Rachmad. 2022. Perencanaan Transmisi Kemudi Segway Elektrik 

Modifikasi Institut Teknologi Nasional Malang. Laporan Tugas Akhir. Institut 

Teknologi Nasional Malang. Fakultas Teknologi Industri. Teknik Mesin Diploma 

Tiga. Dosen Pembimbing : Ir. Achmad Taufik, MT. 

Penulis Membuat Untuk Memenuhi Transmisi Kendaraan Yang Otomatis 

Dan Efisien, Selain Itu Transmisi Ini Lebih Sederhana Dari Otomatis Pada  

Segway Elektrik Modifikasi. Juga Kendaraan Ini Tidak Membutuhkan Bahan 

Bakar Minyak.Pada Sebuah Rancangan Transmisi Yaitu Mengubah Atau 

Menambah Rangka Dan Kemudi Sebagai Penyambung Antara Segway Dan 

Kemudi, Tempat Baterai Sebagai Tempat Baterai Segway Elektrik.Segway 

merupakan salah satu alat transportasi personal roda dua yang dapat 

menyeimbangkan diri sendiri dan secara fungsional digunakan untuk keperluan 

jarak dekat. Pada perancangan Segway ini digunakan dua motor listrik sebagai 

penggeraknya yang harus disinkronisasi dengan menggunakan mikrokontroler.  

    Hasil Beban Yang Bisa Di Tampung Oleh Segway Elektrik Modifikasi 

Maksimum 100 kg. Kekuatan Tegangan Geser Sambungan Las Pada Vespa 

Segway Elektrik 15,41 kg/mm2 ≤ 37 kg/mm2, Tegangan Bending 16,25 kg/mm2 ≤ 

37 kg/mm2, Tegangan Maksimum 17,42 kg/mm² ≤ 37 kg/mm². Tegangan Geser 

Ulir Baut 5 mm 19,98 KN, Baut 6 mm 23,97 KN.. 

   

Kata Kunci : Desain, Segway, Sistem Kemudi. 
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ABSTRACT 

 

 

Rachmad. 2022. Modified Electric Segway Steering Transmission 

Planning, National Institute of Technology Malang. Final report. Malang National 

Institute of Technology. Industrial Technology Faculty. Mechanical Engineering 

Diploma Three. Supervisor : Ir. Achmad Taufik, MT 

The Author Made To Meet The Automatic And Efficient Transmission Of 

The Vehicle, Besides This Transmission Is Simpler Than Automatic On The 

Modified Electric Segway. Also This Vehicle Does Not Require Oil Fuel.In A 

Transmission Design That Is Changing Or Adding The Frame And Steering As A 

Connection Between The Segway And Steering, The Battery Case As An Electric 

Segway Battery.Segway is one of the two-wheeled personal transportation that 

can balance itself and functionally used for melee purposes. In the design of this 

Segway, two electric motors are used as the driving force which must be 

synchronized using a microcontroller.  

  The result of the load that can be accommodated by a modified electric 

Segway is a maximum of 100 kg. Shear Strength of Welded Connections on an 

Electric Vespa Segway 15.41 kg/mm2 37 kg/mm2, Bending Stress 16.25 kg/mm2 

37 kg/mm2, Maximum Stress 17.42 kg/mm² 37 kg/mm². Shearing Tension Bolt 5 

mm 19.98 KN, Bolt 6 mm 23.97 KN. 

Keywords: Design, Segway, Steering System. 
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