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ABSTRAK 

Icha Pradana (15064023/2015) :  PENGGERAK KURSI RODA        

ELEKTRIK MENGGUNAKAN MOTOR  

BLDC BERBASIS ARDUINO MEGA 

2560 

Pembimbing    : Ali Basrah Pulungan,S.T, M.T 

 Perkembangan IPTEK pada saat sekarang ini, menuntut suatu alat memiliki 

nilai lebih.Nilai lebih suatu alat berfungsi untuk menghemat tenaga serta waktu 

yang diperlukan oleh manusia. Inovasi diperlukan untuk menunjang nilai lebih 

dari alat tersebut, seperti halnya kursi roda. Kursi roda merupakan salah satu alat 

bantu yang digunakan oleh penderita dissabilitas. Penyandang disabilitas adalah 

penderita yang memiliki cacat dan mengalami gangguan sistem motorik pada 

kakinya.Modifikasi kursi roda bertujuan untuk mengurangi resiko tabrakan bagi 

pengguna kursi roda. 

 Salah satu inovasi pada modifikasi kursi roda yaitu dengan menggunakan 

Arduino mega Atmega2560 sebagai pusat kendali sistem. Penggunaan sensor 

ultrasonic Ping sebagai alat untuk mendekteksi benda penghalang yang berada di 

depan maupun di belakang kursi roda. Kursi roda akan berjalan sesuai arah yang 

diinginkan apabila diberi input dari joystick dan tombol kiri-kanan, maka motor 

BLDC akan berfungsi sebagai penggerak  kursi roda.  

 Dari hasil pengujian didapatkan gambaran secara mekanik bahwa arduino 

mega dapat digunakan sebagai pusat kontrol kendali sistem dalam menjalankan 

kursi roda, dan sensor ultrasonic Ping dapat mendeteksi adanya objek yang 

menghalangi kursi roda dalam jarak 50 cm. Kursi roda dapat dioperasikan dengan 

menggunakan joystick dan tombol kiri-kanan untuk mengontrol arah gerakan kursi 

roda. Setelah melakukan pengujian alat, modifikasi kursi roda sudah berjalan 

sesuai dengan fungsinya yaitu pengereman otomatis apabila sensor ultrasonic 

Ping  mendeteksi benda. Pada alat ini menggunakan supply dari baterai Li-po dan 

batrai aki yang harus di-charge terlebih dahulu agar tegangan pada batrai sesuai 

dengan tengan pada motor. 

 

 

Kata Kunci: ARDUINO MEGA , motor BLDC, sensor Ultra sonic, Driver motor 

BLDC. 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

A. LATAR BELAKANG 

Pada umumnya zaman yang serba modern ini, banyak sekali diciptakan 

peralatan-peralatan elektronik yang digunakan untuk membantu pekerjaan 

manusia, termasuk para kaum difabel yang memeliki keterbatasan fisik. Salah 

satu keterbatasan fisik mereka adalah kedua kaki yang sudah tidak mampu 

menopang tubuh lagi atau lumpuh. Alat yang biasa membantu mengatasi 

kelemahan mereka adalah kursi roda. Pada kursi roda terdapat bantalan 

dudukan yang nyaman digunakan, serta terdapat sandaran, di mana bantalan 

tersebut dapat digunakan dengan nyaman. Di atas kursi roda, pasien dapat 

melakukan aktivitas dengan mudah dan dapat dikendalikan dengan sendirinya 

tanpa perlu bantuan orang lain. Saat pihak keluarga ingin membantu 

mendorong kursi roda tersebut, beberapa dari mereka akan merasa kesulitan 

karena bobot yang tidak ringan. Khusus untuk kaum difabel juga akan 

merasakan lelah karena sering menggerakkan kursi roda dengan manual atau 

dengan menggunakan tangan. Dan juga disaat pada jalan yang menurun dan 

mendaki para manula (manusia lanjut usia) akan merasa kesulitan untuk 

mendorong dan menghentikan pergerakkan kursi roda secara manual atau 

dengan menggunakan tangan. 

Jadi untuk menghindari masalah tersebut, oleh karena itu penulis mencari 

solusi membuat suatu rancang bangun sebuah kursi roda elektrik dengan 
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menggunakan Joystick controller sebagai pengendali kursi roda dan 

menggunakan motor BLDC. Pada kursi roda terdapat sensor ultrasonik ping 

sebagai pendeteksi suatu gelombang yang ada pada didepan kursi roda, dan 

Sensor Accelerometer MMA 7660 dimana sensor ini mengukur sudut 

kemiringin pada saat kursi roda berjalan di jalan penurunan 

Seperti pada proyek akhir Lucyana Faradilla (2017) yang berjudul 

Modifikasi Kursi Roda Bagi Penyandang Disabilitas Dengan Perancangan 

Sistem Keamanan Menggunakan Sensor Ultrasonic Ping Berbasis 

Mikrokontroller Atmega 8535. Pada proyek ini peneliti membuat kursi roda 

dengan menggunakan Joystick sebagai pengendalinya. Pengguna memberikan 

perintah melalui joystick controller, setelah itu joystick controller akan 

mengirimkan data perintah ke receiver yang diletakkan di kursi roda elektrik. 

Data perintah tersebut kemudian diolah oleh Mikrokontroller Atmega 8535 dan 

dijadikan referensi untuk menggerakkan motor DC pada kursi roda elektrik. 

Kursi roda elektrik juga dilengkapi dengan sensor ultrasonik. Sensor ini 

peneliti menggunakannya untuk mengerem otomatis pada kursi roda elektrik. 

Penulis ingin mengembangkan alat tersebut dimana alat tersebut masih 

memiliki kekurangan seperti ketika kursi roda berjalan pada sudut kemiringan, 

hal ini tidak aman ketika berjalan di sudut kemiringan karena bisa saja 

penggunanya lepas kendali pada kursi roda tersebut. Pada alat ini tidak 

mengetahui sisa dari baterai tersebut, dan motor yang digunakan masih 

memakai motor DC sebagai penggerak. Dari beberapa kekurangan tersebut 

penulis ingin mengembangkan alat tersebut, yaitu menggantikan motor DC 
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sebagai penggerak pada kursi roda dengan Motor BLDC, dimana Motor BLDC 

lebih hemat baterai dan torsinya lebih besar dibandingkan dengan motor DC, 

pada watt yang sama. Dan juga penambahan Sensor Accelerometer MMA7660 

sebagai pengaman pada saat kursi roda berjalan pada sudut kemiringan, dimana 

Sensor ini mendeteksi sudut kemiringan pada suatu jalanan. Pada saat kursi 

roda berjalan di sudut kemiringan sensor aktif, maka sensor akan mengirimkan 

perintah ke receiver yang diletakkan pada kursi roda, perintah tersebut akan di 

olah oleh Arduino Mega dan dijadikan referensi untuk mengurangi kecepatan 

pada motor BLDC dengan otomatis, sampai kursi roda berjalan dijalan datar. 

Pada baterai di kursi roda juga menambahkan Indikator Level Baterai sebagai 

mengindikator sisa baterai pada saat kursi roda digunakan. Kerja dari 

keseluruhan system ini dikendalikan oleh Arduino Mega. 

Dari latar belakang diatas, penulis mengangkat judul PENGGERAK 

KURSI RODA ELEKTRIK MENGGUNAKAN MOTOR BLDC 

BERBASIS ARDUINO MEGA. 

B. Batasan Masalah 

Agar dalam pembahasan ini lebih terarah, penulis membatasi permasalahan 

yang akan dibahas pada laporan tugas akhir ini. Dalam laporan ini penulis 

membahas masalah-masalah sebagai berikut : 

1. Perancangan kursi roda elektrik menggunakan Motor BLDC berbasis 

Arduino Mega sebagai pusat kendali sistem. 

2. Perancangan Sensor Accelerometer MMA 7660 sebagai pendeteksi 

sudut kemiringan pada suatu jalan. 
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3. Perancangan indikator level baterai sebagai mengindikator sisa baterai 

yang digunakan. 

C. Tujuan 

Berdasarkan latar belakang dan batasan masalah tersebut,maka proyek akhir 

ini bertujuan sebagai berikut : membuat kursi roda elektrik berbasis arduino 

mega , sensor ultrasonic, dan central lock yang di progaram oleh 

Muhammad Hidayat. 

D. Manfaat 

Adapun manfaat dalam pembuatan proyek akhir ini adalah: 

1. Menciptakan kursi roda elektrik yang lebih mudah dan efektif bagi 

pengguna manula (manusia lanjut usia) dan kaum difabel. 

2. Menggantikan peranan menggerakkan kursi roda manual dengan 

menggunakan joystick controller 

3. Sebagai bahan referensi bagi peneliti berikutnya dalam membuat 

proyek akhir, terutama pada mahasiswa teknik elektro. 

 

 

 

 


