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ABSTRAK 

Sepeda motor menjadi kendaraan yang paling diminati oleh masyarakat nusantara 
saat ini. Umumnya sepeda motor digunakan oleh pengendara normal yang tidak 
memiliki cacat fisik karena desain alat transportasi yang ada hanya terbatas bagi 
pengendara yang normal dan pengendara memiliki cacat kaki tidak bisa menikmati 
alat transportasi tersebut. Selama ini pengendara cacat kaki menggunakan tambahan 
dua roda dibelakang pada kendaraannya yang dipasang secara paten sehingga 
kendaraan tersebut mempunyai tiga roda (tricycle) yang mempunyai kelemahan 
diantaranya radius belok yang besar yakni rata-rata sekitar 1,5 meter sampai 2 meter, 
dalam hal ini cukup membahayakan bagi pengendara yang merupakan orang cacat 
kaki karena beresiko terjadi kecelakaan di jalan raya. Dari permasalahan tersebut 
penulis membuat alat penyeimbang sepeda motor bagi pengendara cacat kaki yang 
bekerja secara elektris berupa lengan ayun disamping kanan dan kiri sepeda motor 
menggunakan mikrokontroler ATMEGA16 sebagai media kontrolernya. Pada alat ini 
menerapkan sistem fuzzy sebagai metode kontrolnya dengan dua input yaitu sensor 
kemiringan untuk mendeteksi sudut kemiringan sepeda motor dan RPM meter untuk 
mendeteksi kecepatan sepeda motor dimana kinerja dari RPM meter didominankan. 
Nilai error persen terbesar yaitu terdapat pada RPM meter yakni sebesar 3%. 
 

Kata kunci: tricycle, ATMEGA16, fuzzy, sensor kemiringan, RPM meter. 



viii 

 

EQUIPMENT BALANCE FOR MOTORCYCLE RIDERS DISABLED 
(DISABLED FEET) USING FUZZY CONTROLLER 

 
 

Sigit Dermawan 
 

Department of Electrical Engineering, Engineering Faculty, University of Jember  
 

ABSTRACT 
Motorcycle is the most demand vehicle for people today. Commonly, it’s used by 
normal rider who has no physical disability because of it’s limited design and foot 
disability riders can’t use it. Up to now, foot disability riders use  additional two 
wheels mounted behind motorcycle permanently so that it has three wheels (tricycle) 
which has shortage, such as large turning radius about 1,5 - 2 meters, this case is 
quite dangerous for disabled riders due to risk of accidents. That’s why, the author 
makes a motorcycle balancing tool for foot disability riders that works electrically 
such a right and left motorcycle swing arm by using ATMEGA16 microcontroller as 
a media controller. In this tool applies fuzzy system as control method with two inputs 
namely tilt sensor for detecting tilt angle of motorcycle and RPM meter to detect 
speed of motorcycle where it’s  performance was priority. Largest percent error 
value in  RPM meter is 3 %. 
 

Keywords: tricyle, ATMEGA16,fuzzy,tilt sensor, RPM meter. 
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halaman; Jurusan Teknik Elektro Fakultas Teknik Universitas Jember. 

 

Sepeda motor menjadi kendaraan yang paling diminati oleh masyarakat 

nusantara saat ini. Data dari Asosiasi Industri Sepeda Motor Indonesia (AISI)  

menunjukkan bahwa pertumbuhan penjualan sepeda motor, setiap tahun naik rata-rata 

38,14 persen. Indonesia tercatat sebagai pangsa sepeda motor terbesar ke tiga setelah 

China dan India. Salah satu faktor utama pendorong sektor otomotif sepeda motor 

adalah kemudahan untuk memperoleh sepeda motor, dengan uang muka yang 

terjangkau masyarakat dapat memperoleh sepeda motor baru melalui kredit. (Suling, 

2011) Umumnya sepeda motor digunakan oleh pengendara normal yang tidak 

memiliki cacat fisik karena desain alat transportasi yang ada hanya terbatas bagi 

pengendara yang normal dan pengendara memiliki cacat kaki tidak bisa menikmati 

alat transportasi tersebut. Hal ini menyebabkan penderita cacat fisik tidak maksimal 

dalam beraktifitas. Seiring dengan perkembangan ilmu pengetahuan dan teknologi 

yang sudah merambah ke segala aspek masyarakat, menyebabkan tuntunan dan 

keinginan untuk memudahkan pengendara cacat kaki dalam berkendara. Selama ini 

pengendara cacat kaki menggunakan tambahan dua roda dibelakang pada 

kendaraannya yang dipasang secara paten sehingga kendaraan tersebut mempunyai 

tiga roda (tricycle). Desain seperti ini mempunyai kelemahan, diantaranya radius 

belok dalam mengendarai sepeda yang besar yakni rata-rata sekitar 1,5 meter sampai 

2 meter, dalam hal ini cukup membahayakan bagi pengendara yang merupakan orang 

cacat kaki karena beresiko terjadi kecelakaan di jalan raya. Dari permasalahan 

tersebut penulis membuat alat penyeimbang sepeda motor bagi pengendara cacat kaki 

yang bekerja secara elektris. 
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Logika fuzzy adalah salah satu metode yang digunakan untuk sistem otomasi 

dengan hasil output yang dapat dikontrol sesuai dengan yang diinginkan.  Pada alat 

ini menggunakan sistem fuzzy sebagai metode kontrolnya dengan memakai 

mikrokontroler ATMEGA16 sebagai media kontrolnya yang memiliki dua input yaitu 

sensor kemiringan yang berfungsi untuk mendeteksi sudut kemiringan sepeda motor 

dan RPM meter yang berfungsi untuk mendeteksi kecepatan sepeda motor. Sensor 

kemiringan berupa potensiometer yang besarnya 1K Ohm dengan catu daya sebesar 5 

volt DC dimana tegangan keluarannya masuk ke pin ADC mikrokontroler untuk 

memprosen data sudutnya. RPM meter menggunakan sensor inframerah dengan catu 

daya 5 volt DC yang terkonfigurasi falling edge pada nilai keluaran sensor tersebut. 

Pada keluaran sensor inframerah dihubungkan ke pin interrupt mikrokontroler 

dimana juga menggunakan kombinasi dari fungsi timer agar RPM meter dapat 

menghitung kecepatan putar encoder dalam satu menit yang kemudian dikonversi ke 

satuan KmpH (Kilometer per Hours). Sistem fuzzy yang diterapkan yaitu fuzzy 

Sugeno berorde nol dengan COA (Center Of Area) sebagai metode perhitungan hasil 

defuzzifikasinya. Karakteristik dari metode fuzzy Sugeno adalah menentukan 

konstanta-konstanta untuk dimasukan kedalam persamaan fuzzy. Konstanta-konstanta 

ini didapat dari menetapkan nilai secara tegas pada setiap nilainya, pada sistem fuzzy 

ini konstantanya yaitu 0,2,4,6,8. Nilai konstanta-kontanta tersebut disesuaikan dengan 

pergerakan lengan ayun ayun yaitu mulai dari 1 sampai dengan 8 dimana posisi 1 

merupakan posisi lengan ayun dibawah dan posisi 8 merupakan posisi lengan ayun 

diatas. Sistem fuzzy bekerja dapat bekerja dengan baik dalam menggerakkan lengan 

ayun dan menampilkannya dalam LCD secara digital dimana nilai RPM meter lebih 

dominan dibandingkan nilai sensor kemiringan daam menentukan output fuzzy. Nilai 

error persen terbesar yaitu terdapat pada RPM meter yakni sebesar 3%. 
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