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ABSTRAK

Teknologi diciptakan dan dikembangkan demi kemudahan dan kemajuan
kehidupan umat manusia. Salah satu penerapan teknologi demi mempermudah
mobilitas kehidupan orang yang menderita cacat fisik adalah alat bantu seperti kursi
roda listrik. Kursi roda listrik dapat digerakan dengan memakai tenaga listrik supaya
orang cacat dapat mengontrol nya tanpa harus dibantu orang lain.

Tugas Akhir ini memodifikasi sebuah kursi roda menjadi sistem kurs roda
listrik dengan menggunakan pengontrol mikro AVR ATMEGA 16 sebagai
pengontrol arah gerak, BrainStem Moto sebagai pengontrol PID, dan sensor
inframerah. Sebagai penunjang faktor kenyamanan, pengendalian kecepatan putaran
motor DC dilakukan dengan pengontrol PID sehingga kursi roda dapat melgju dan
berhenti secara perlahan. Sedangkan sebagai penunjang faktor keamanan, kursi roda
menggunakan sensor yang akan membuat kursi roda berhenti ketika terhalang
sesuatu sehingga tidak menabrak penghalang tersebut.

Hasil pengujian pada kecepatan putaran kedua roda menunjukkan bahwa
pengontrol yang digunakan adalah pengontrol Pl dengan parameter Pl pada motor
kanan (Kp=7.5, Ki=3.8) dan motor kiri (Kp=5.4, Ki=3.5). Kecepatan kursi roda
maksimum 14 rpm (0.879 m/s) / (3.16 km/jam) dengan waktu naik selama 2 detik
dan waktu turun selama 0.7 detik. Pada realisasinya, prototype kursi roda tidak dapat
bergerak dengan baik dikarenakan kerusakan pada motor DC.
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ABSTRACT

Technology has been created and developed for the sake of human kind and
to make human life more easier. Technology also has been use to maobilize deformity
person’s life more easier, one of them isawheel chair. The electric wheel chair using
electrical power makes wheel chair controllable to deformity person without help
from the other persons.

This Final Task to modify a smple wheel chair with microcontroller AVR
ATMEGA16 as movement controller, BrainStem Moto as PID controller, and
infrared sensor. To support comfort ability, a tuned PID controllers are used to
control the motion speed of two DC motors with the result that a wheel chair move
and stop slowly. To support safeties, the wheel chair has an auto-brake sensor system
that automatically brake before get crash.

The result of two wheels speed test show using Pl controller with parameters:
right(Kp=7.5, Ki=3.8) and left (Kp=5.4, Ki=3.5). The wheel chair maximum speed is
14 rpm (0.879 m/s) / (3.16 km/jam) with a rise time 2 second and down time 0.7
second. In realization, the wheel chair movements is not good because of motor DC
was broken.
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