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Pembimbing
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RINGKASAN

Aktivitas kebutuhan mobilisasi manusia Semakin bertambahnya sementara
ketersediaan akan ruang semakin sedikit, mulai dari mobilisasi dalam ruangan
yang cukup jauh hingga tempat masalah penyimpanan barang. Untuk mengatasi
permasalahan tersebut akan dirancang skuter lipat otomatis roda tiga.

Perancangan Skuter lipaat otomatis roda tiga ini bertujuan agar pengguna
dapat mengendarai trasportasi yang digunakan dalam ruangan dengan energi
penggerak yang berasal dari listrik dan skuter dapat disimpan di ruang yang
mempunyai dimensi tidak lebih dari 1m x 1mx 1m, selain itu skuter dapat melipat
dan membuka secara otomatis sehingga memudahkan pengguna. Beban maksimal
pengguna yang diijinkan adalah 100 kg dan skuter lipat otomatis roda tiga dapat
melaju dengan kecepatan maksimal 9km/jam.

Kata kunci : Skuter lipat otomatis roda tiga, melipat, otomatis
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ABSTRACT

Human mobilization activity needs increasing meanwhile space
availability decreasing by time, from quite far indoor mobilization until problem
of space storage. To overcome these problem, an Automatically folding three
wheels scooter will be design.

The design of Automatically folding three wheels scooter aims to be able
user ride a kind of indoor transportation with electric supply energy and scooter
can be save in storage space that less than 1m x 1m x 1m, other than that scooter
can be fold up and fold down automatically so it will make user ease. Maximum
weight that allow for user in this scooter is 100kg and Automatically folding three
wheels scooter can drive until 9km/h for maximum speed .

Keywords : Automatically folding three wheels scooter, fold up, automatic
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