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PERANCANGAN SKUTER LIPAT OTOMATIS RODA TIGA 

 

Nama mahasiswa : Danang Singgih Saputro 

NIM : 201754055 

Pembimbing :  

1. Rochmad Winarso, ST.,MT. 

2. Ir.Masruki Kabib, MT.  

 

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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DESIGN OF AUTOMATICALLY FOLDING THREE WHEELS 

SCOOTER  

 

Student Name : Danang Singgih Saputro 

Student Identity Number : 201754055 

Supervisor :  

1. Rochmad Winarso, ST.,MT. 

2. Ir.Masruki Kabib, MT.  

 

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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a  Percepatan    (m/s
2
)   1 

F  Gaya     N           2 

m  Massa     Kg   2 

   Koefiseiengesek        2 

Mt  Momen torsi    Nmm   3 

r  jari jari     m   3 

v  Kecepatan     (m/s)   4 

   Phi        4 

N  kecepatan putar   rps   4 

Pm  Daya Mekanik    watt   5 

T  Torsi      Nm   5 

E  Efisiensi    %   6 

Pe  Daya elektrik    watt   6 

d  diameter    mm   7 

Ft  gaya tangensial   N   8 

Fc  gaya sentrifugal   N   9 

Fs  Gaya Slagging    N   10 

g  percepatan gravitasi   (m/s
2
)   10 

Ftarik  Gaya Tarik rantai   N   11 

Ftotal  Gaya Tarik rantai sebenarnya  N   12 

f  s  Faktor Keamanan   -   14 

     Tegangan bengkok patah  N/mm
2
   14 

    Tegangan bengkok ijin  N/mm
2   

14
 

   Tegangan geser ijin    N/mm
2  

15 

M  Momen Lentur   Nmm   16 

L  Jarak     mm   16 

di  diameter dalam   mm   18 

do  diameter luar    mm   18 

Ido  Momen Inersia diameter luar  mm
4   

20 

Idi  Momen Inersia diameter dalam mm
4   

21 

I  Momen Inersia   mm
4   

22 

   defleksi    mm   23 

E  Modulus  elastisitas   N   28 

i  rasio        30 

z  jumlah gigi       30 

α  sudut     °   33 

t  Waktu     Detik   33 
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