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ABSTRAK

Alat bantu jalan fleksibel dengan pengendali joystick merupakan alat yang
dirancang untuk mempermudah seseorang yang mengalami kesusahan berjalan
dalam melakukan aktivitas sehari-hari dan menjaga seseorang dari efek jatuh
karena kelelahan. Tujuan utama dari laporan tugas akhir ini yaitu perancangan
desain, perhitungan rangka dan perhitungan pemilihan jenis elemen mesin yang
digunakan. Metode perancangan yang digunakan dengan pendekatan metode VDI
2222. Software gambar menggunakan Solidworks 2021 dan gambar kerja
menggunakan standar 1SO. Dari metode yang penulis lakukan, didapatkan hasil
desain wujud.

Hasil dari tugas akhir ini yaitu konsep yang terpilih memiliki spesifikasi pada
tumpuan alat bantu jalan berfungsi sebagai kaki beroda, lengan pemegang dapat
diatur ketinggian naik-turun sebesar 200 mm, memiliki dudukan Kkursi serta dapat
digunakan sebagai kursi roda elektrik. Selain itu, hasil perhitungan rangka
didapatkan tegangan geser yang terjadi pada rangka utama sebesar 69,657 N/mm?,
karena t, < 7;j;, maka desain aman.

Jenis elemen mesin trasmisi menggunakan rantai dan sproket dengan Nomor
rantai 25-2001, jarak bagi pitch 0,250 inch, panjang rantai aktual 260 mm, jarak
antar sumbu poros aktual 143 mm, jenis pelumasan oles karena rantai tipe A, jumlah
gigi sproket kecil 15 T diameter 30 mm, dan jumlah gigi sproket besar 30 T
diameter 61 mm dimana motor DC sebagai penggeraknya dan joystick yang
digunakan sebagai alat pengendali.

Kata kunci: Perancangan, Elemen mesin, Kursi roda, Joystick
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ABSTRACT

A flexible walker with a joystick controller is a device designed to facilitate
the daily activities of individuals who have difficulty walking and to protect them
from the risk of falling due to fatigue. The main objective of this final project report
is to design the overall design, calculate the frame structure, and select the
appropriate types of machine elements to be used. The design methodology was
conducted with the VDI 2222 method. Solidworks 2021 software was used for
drawing purposes, following ISO standards. Through the conducted methodology,
a tangible design result was obtained.

The result of this final project is the selected concept has the following
specifications: the support of the walker functions as a wheeled leg, the height of
the handle can be adjusted up and down by 200 mm, it has a seat attachment, and
it can be used as an electric wheelchair. Furthermore, based on the frame
calculation, the shear stress occurring on the main frame is determined to be 69,657
N/mm?. Since o < 7 allowed, the design is to be safe.

For the transmission element, a chain and sprocket system is used. The
chain selected is a No. 25-2001 chain with a pitch of 0.250 inches and an actual
chain length of 260 mm. The actual distance between the shaft axes is 143 mm. The
lubrication type for the chain is oil lubrication (Type A). The small sprocket has 15
teeth with a diameter of 30 mm, while the large sprocket has 30 teeth with a
diameter of 61 mm. The driving force is provided by a DC motor, and a joystick is
used as the control device.

Keywords: Design, Machine elements, Wheelchair, Joystick
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