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ABSTRAK 

 

 

Kursi roda merupakan alat bantu mobilitas bagi individu dengan keterbatasan fisik, 

seperti penyandang disabilitas atau pasien dengan gangguan gerak. Meskipun kursi 

roda manual dapat membantu pergerakan, pengguna masih menghadapi 

keterbatasan dalam hal tenaga, jarak tempuh, dan kemandirian dalam 

pengoperasiannya. Oleh karena itu, diperlukan sistem penggerak tambahan agar 

kursi roda lebih mudah digunakan dan memiliki jangkauan yang lebih luas. Salah 

satu solusi yang dapat diterapkan adalah integrasi sistem penggerak berbasis skuter 

listrik yang dapat dilepas-pasang. Penelitian ini bertujuan untuk merancang dan 

mengembangkan sistem penggerak skuter listrik yang dapat diintegrasikan dengan 

kursi roda manual. Sistem ini dirancang dengan daya motor listrik 120W, baterai 

24V 4.5Ah, serta mekanisme quick-release untuk mempermudah pemasangan dan 

pelepasan. Metode yang digunakan dalam penelitian ini meliputi perhitungan 

kebutuhan daya mekanik dan elektrik, analisis struktur menggunakan perangkat 

lunak CAD, manufaktur sistem penggerak. Hasil simulasi menunjukkan bahwa 

sistem penggerak ini mampu menopang beban hingga 85 kg. Kecepatan maksimum 

15 km/jam. Daya tahan baterai pada beban maksimal adalah 1 jam. Dengan desain 

modular dan efisiensi daya yang baik, sistem ini diharapkan dapat meningkatkan 

mobilitas dan kemandirian pengguna kursi roda dalam kehidupan sehari-hari.   

 

Kata kunci : Kursi roda, sistem penggerak portable, skuter listrik, mobilitas, daya 

tahan baterai. 
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ABSTRACK 

 

 

A wheelchair is a mobility aid for individuals with physical disabilities, such as 

persons with disabilities or patients with movement disorders. While manual 

wheelchairs assist with movement, users still face limitations in terms of physical 

effort, travel distance, and independence in operation. Therefore, an additional 

drive system is needed to make wheelchairs easier to use and extend their range. 

One possible solution is the integration of a detachable electric scooter-based drive 

system. This study aims to design and develop an electric scooter drive system that 

can be integrated with a manual wheelchair. The system is designed with a 120W 

electric motor, a 24V 4.5Ah battery, and a quick-release mechanism to facilitate 

easy attachment and detachment. The research methodology includes mechanical 

and electrical power requirement calculations, structural analysis using CAD 

software, and manufacturing of the drive system. Simulation results show that the 

drive system can support a load of up to 85 kg, with a maximum speed of 15 km/h. 

The battery endurance under maximum load is 1 hour. With its modular design and 

efficient power usage, this system is expected to enhance the mobility and 

independence of wheelchair users in their daily lives. 

 

Keywords: Wheelchair, portable drive system, electric scooter, mobility, battery 

endurance. 
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