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5 BAB V PENUTUP 

5.1 Kesimpulan 

1. Pengenal gestur menggunakan logika fuzzy mampu mengenal gestur

dengan akurasi 98,63% pada data uji.

2. Pada pengujian radius, lebar area belok dan sudut belok dapat disimpulkan

bahwa :

a. Beban massa user tidak banyak berpengaruh pada besar sudut belok,

radius belok dan lebar area belok kursi roda dengan rata-rata 25º

untuk sudut belok, sedangkan radius belok 0,8 meter dan lebar area

belok 0,9 m.

b. Perbandingan kecepatan sudut roda pendorong dengan besar sudut

belok hubungannya adalah sebanding perbedaan sudutnya hingga

18º. Sedangkan dengan radius belok tidak sebanding, karena

perbedaan radius terkecil dan terpanjang mencapai 2 m. Tetapi lebar

area belok tetap tidak berubah selalu di angka 0,9 m.

3. Analisa kecepatan, gaya dan daya pada kursi roda :

a. User dengan massa yang  besar akan memperlambat manuver,

paling cepat 0,26 m/s dan paling lambat 0,12 m/s . Hal ini

mempengaruhi gaya sentrifugal (3,8 N ke 2,3 N) dan daya (23 watt

ke 10 watt), keduanya mempunyai nilai yang sebanding dengan

kecepatan.

b. Kursi roda tidak mengalami perubahan kecepatan yang signifikan

saat perbandingan kecepatan sudut roda belakangnya diganti

kecepatannya selalu antara 0,25 m/s. Namun gaya sentrifugal naik

dan sebanding dengan perbandingan kecepatan kenaikan hingga 7

N, hal yang sama terjadi pula pada daya dengan rata-rata 24 watt.

4. Gaya-gaya yang terjadi pada roda menunjukkan bahwa gaya longitudinal

pada roda sangat dipengaruhi oleh besar tractive effort dari motor pada

roda belakang nilainya 14,9 N. Gaya lateral berhimpit dengan arah gaya

sentrifugal dengan kenaikan gaya pada roda depan sekitar 3 N. Beban
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normal roda sebanding dengan besar massa user dengan perbedaan gaya 

normal roda depan hingga 107 N dan 186 N pada roda belakang, tetapi 

akan berbanding terbalik dengan besar perbandingan kecepatan sudut roda 

belakang dengan perbedaan 43 N pada roda depan dan 14 N pada roda 

belakang. 

5. Terdapat beberapa kesimpulan pada analisa kestabilan belok : 

a. Dengan perubahan massa user, kursi roda tetap dapat bermanuver 

dengan baik karena kursi roda selalu dalam keadaan understeer. 

Karena sudut slip roda depan 𝛼௙ ൐ 𝛼௥ (sudut slip roda belakang) dan 

nilai kus yang selalu positif (+) pada setiap user yang menaikinya.  

b. Stabilitas belok kursi roda dengan variasi perbandingan kecepatan 

sudut menunjukkan kursi roda cenderung netral dan understeer saat 

dikendalikan dengan perbandingan kecepatan sudut 2,3 dan 4, 

karena 𝛼௙ ൐ 𝛼௥ dan nilai kus positif (+). Tetapi saat sudut belok 

semakin besar dengan perbandingan kecepatan sudut roda belakang 

5 dan 6, nilai kus menjadi negatif (-) sehingga kestabilan belok 

menjadi oversteer. 

c. Kursi roda aman dari slip dan guling dengan batas kecepatan slip 

dan guling selalu diatas 100 m/s sedangkan kursi roda tidak 

mencapai kecepatan itu. 

6. Performa kursi roda dengan manuver yang dirancang pada penelitian kali 

ini, terbukti mampu bermanuver lebih baik daripada kursi roda pada 

penelitian sebelumnya, karena kursi roda dengan manuver yang sudah 

dirancang saat ini lebih lancar dengan waktu tempuh rata-rata 56,39 detik, 

sedangkan kursi roda dengan manuver pada sebelumnya perlu waktu 

74,17. 

5.2 Saran 

1. Selama pecobaan, daya dari baterai mudah untuk habis setelah beberapa 

kali pemakaian. Untuk kedepannya diharapkan baterai yang digunakan 

dapat lebih tahan lama.  

2. Penelitian ini masih menggunakan laptop untuk menjalankan software, 

untuk kedepannya laptop dapat diganti dengan device yang lebih kecil dan 
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mendukung mobilitas kursi roda karena berdasarkan pengalaman 

responden, laptop cukup mengganggu kenyamanan dalam mengendalikan 

kursi roda.


