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ABSTRAK

Becak masih menjadi alat transportasi tradisional yang digunakan oleh sebagian
masyarakat Kota Yogyakarta sebagai sumber mata pencaharian. Namun, becak
kayuh konvensional membutuhkan tenaga besar dari pengemudi, sedangkan becak
motor menimbulkan emisi karbon yang tinggi. Untuk menjawab permasalahan
tersebut, dikembangkan inovasi becak listrik dengan sistem penggerak roda
belakang (Rear Wheel Drive/RWD) yang ramah lingkungan dan mampu
mengurangi beban kerja tukang becak. Perancangan dilakukan menggunakan
metode VDI 2222 yang terdiri dari empat tahap, yaitu merencana, mengonsep,
merancang, dan penyelesaian. Pengumpulan data dilakukan melalui studi literatur,
survei, serta wawancara dengan PT. Josun Motor Indonesia. Tiga alternatif konsep
dikembangkan berdasarkan variasi sistem transmisi dan kemudi, kemudian dinilai
menggunakan metode VDI 2225 untuk menentukan rancangan paling optimal.
Proses ini menghasilkan desain becak listrik dengan konfigurasi rear hub motor,
sistem kemudi setang sederhana, dan transmisi single sprocket. Analisis kekuatan
dilakukan menggunakan bantuan software Solidworks 2020 Simulation untuk
menganalisis keamanan rangka dan komponen utama lainnya. Hasil akhir berupa
rancangan teknis becak listrik dalam bentuk model 3D, gambar draft, gambar kerja,
hasil analisis kekuatan rangka, serta analisis perhitungan kestabilan kendaraan.
Desain ini mampu menempuh kecepatan maksimum 30 km/jam dan membawa
beban total penumpang sebesar 150 kg (2 orang dewasa). Rancangan diharapkan
mampu meningkatkan kenyamanan, efisiensi, dan produktivitas tukang becak serta
menjadi solusi transportasi yang ramah lingkungan.

Kata kunci: Becak listrik, RWD, sistem kemudi, CAE, VDI 2222
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ABSTRACT

Pedicabs (becak) remain a traditional mode of transportation used by some
communities in Yogyakarta as a source of livelihood. However, conventional pedal-
powered pedicab require significant physical effort from the driver, while
motorized pedicab generate high carbon emissions. To address these issues, an
innovation was developed in the form of an electric pedicab with a rear-wheel drive
(RWD) system that is environmentally friendly and reduces the workload of pedicab
drivers. The design was carried out using the VDI 2222 method, which consists of
four stages: planning, conceptualizing, designing, and finalizing. Data were
collected through literature studies, surveys, and interviews with PT. Josun Motor
Indonesia. Three alternative design concepts were developed based on variations
in transmission and steering systems, then evaluated using the VDI 2225 method to
determine the most optimal configuration. The final concept features a rear hub
motor, a simple handlebar steering system, and a single sprocket transmission.
Structural strength analysis was conducted using Solidworks 2020 Simulation
software to ensure the safety of the frame and other main components. The final
result includes a technical design of the electric pedicab in the form of a 3D model,
draft drawings, working drawings, frame strength analysis, and vehicle stability
calculations. The design can reach a maximum speed of 30 km/h and carry a total
passenger load of 150 kg (2 adults). It is expected to enhance driver comfort,
efficiency, and productivity, while offering an environmentally friendly
transportation solution.

Keywords: Electric pedicab, RWD, steering system, CAE, VDI 2222
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BAB 1
PENDAHULUAN

I.1 Latar Belakang

Transportasi memiliki sejarah panjang dalam membantu aktivitas manusia terutama
dalam hal mobilitas. Berbagai jenis transportasi baik darat, laut maupun udara
diciptakan oleh manusia untuk meningkatkan aksesibilitas menuju suatu wilayah
[1].

Di Kota Yogyakarta hingga kini masih terdapat berbagai jenis transportasi
tradisional, salah satunya adalah becak. Meski keberadaannya kurang populer
karena kemunculan transportasi modern, becak tradisional masih eksis dan dapat
memenuhi kebutuhan masyarakat. Terdapat beberapa hal yang menjadi keunggulan
becak jika dibandingkan dengan transportasi modern, yaitu sebagai sebuah sarana
pelestarian budaya nenek moyang yang unik, memiliki biaya produksi dan
operasional yang ekonomis, serta ramah lingkungan. Keunggulan yang ada pada

becak tradisional menjadi sorotan di beberapa daerah untuk tetap melestarikannya

[2].
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Gambar I-1 Becak Kayuh Tradisional [3]

Seiring dengan perkembangan teknologi, becak kini sudah ada beragam jenis
seperti becak kayuh dan becak motor. Kekurangan dari becak jenis kayuh adalah
tenaga yang diperlukan untuk menjalankan becak berpatok pada tenaga tukang
becak tersebut, dan kekurangan pada becak motor adalah biaya yang mahal dan

emisi karbon yang dihasilkan juga cukup tinggi.



Salah satu inovasi teknologi untuk memudahkan para tukang becak adalah dengan
menggunakan becak dengan motor listrik. Dengan becak listrik diharapkan dapat
mengurangi tenaga yang digunakan tukang becak dan dapat mengurangi jumlah
emisi karbon yang dihasilkan becak motor.

Becak listrik dengan penggerak roda belakang, dianggap memiliki keunggulan
dalam memberikan dorongan/tenaga pada kabin penumpang yang ada di depan.
Bahkan akan memberikan kemudahan dalam melakukan manuver saat berbelok
karena tumpuan penggerak ada di belakang, sementara roda depan dapat secara
bebas bergerak sesuai kemudi di bagian belakangnya.

Becak umumnya menggunakan sistem kemudi manual yang dioperasikan melalui
setang atau tuas yang terhubung langsung ke roda depan. Dengan desain yang
sederhana, sistem ini memungkinkan pengemudi mengarahkan roda depan secara
manual menggunakan tangan, memberikan kemampuan manuver yang baik
meskipun pada kecepatan rendah. Namun, karena bersifat manual,
pengoperasiannya membutuhkan tenaga yang lebih besar, terutama saat melewati
medan yang tidak rata atau menanjak. Meski fungsional, sistem kemudi ini
memiliki beberapa keterbatasan, seperti ketiadaan mekanisme pendukung yang
dapat meringankan pengoperasian dan meningkatkan efisiensi.

Becak listrik juga menjadi salah satu proyek pembangunan di masa pemerintahan
Prabowo Subianto yang akan bekerja sama dengan industri-industri dalam negeri
untuk membuat becak listrik dan membagikannya ke beberapa daerah di pulau Jawa
[4]. Proyek ini bertujuan untuk membantu tukang becak yang sudah lanjut usia serta
sebagai komitmen terhadap lingkungan dan energi hijau [5].

Selain sebagai transportasi tradisional, becak listrik ini dirancang untuk mendukung
pariwisata di Kota Yogyakarta. Yogyakarta dikenal sebagai kota wisata budaya
yang banyak dikunjungi wisatawan, baik lokal maupun mancanegara. Oleh karena
itu, dibutuhkan transportasi yang nyaman, ramah lingkungan, dan tetap
mencerminkan nilai budaya lokal. Kehadiran becak listrik diharapkan dapat
menambah daya tarik wisata, memberikan kenyamanan bagi pengunjung, dan

menjadi solusi transportasi yang mendukung kota yang berkelanjutan.



.2 Rumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang tersebut, maka didapatkanlah beberapa masalah yaitu:
1. Bagaimana rancangan becak listrik berpenggerak roda belakang tersebut?

2. Bagaimana sistem kemudi dari becak listrik tersebut?

3. Bagaimana kontrol kekuatan pada rangka becak listrik tersebut?

1.3 Batasan Masalah

Berdasarkan permasalahan yang didapatkan, agar dapat dibahas lebih spesifik maka

dibentuk beberapa batasan masalah sebagai berikut.

1. Hasil dari penelitian ini hannya berfokus pada rancangan sistem penggerak
belakang dan sistem kemudi serta kontrol kekuatan rangka dari becak listrik.

2. Tidak merancang motor penggerak dan baterai, hanya menggunakan motor dan
baterai yang ada di pasaran.

3. Bahasan mengenai baterai hanya sekadar membahas daya yang dibutuhkan.

4. Analisis yang digunakan pada rancangan menggunakan bantuan sofiware
CAE, yaitu Solidworks Simulation.

5. Becak listrik yang dirancang akan digunakan di Kota Yogyakarta.

1.4 Tujuan dan Manfaat

Tujuan dari penelitian ini adalah:

1. Menghasilkan rancangan sistem penggerak roda belakang pada becak listrik

2. Menghasilkan rancangan sistem kemudi pada becak listrik

3. Menghasilkan rancangan becak listrik yang sesuai dengan daftar tuntutan.

4. Menghasilkan dokumen teknik berupa gambar draft, gambar susunan, dan
gambar bagian dari becak listrik.

5. Menghasilkan laporan hasil pengujian analisis.

Manfaat dari penelitian ini adalah untuk menghasilkan rancangan becak listrik

berpenggerak roda belakang dengan sistem kemudi yang stabil pada saat becak

bergerak, serta sebagai usaha untuk mengurangi jumlah emisi karbon yang

dihasilkan dari becak motor.



I.5 Sistematika Penulisan

Sistematika penulisan Tugas Akhir ini dibahas dengan penjabaran sebagai berikut.
BAB I PENDAHULUAN, berisi uraian mengenai latar belakang, perumusan
masalah, tujuan, batasan masalah dan sistematika penulisan.

BAB II TINJAUAN PUSTAKA, berisi gambaran umum tentang landasan teori
untuk menjelaskan beberapa istilah dan ilmu terkait serta melihat hasil pencapaian
penelitian terdahulu dengan kajian yang sama.

BAB III PERANCANGAN SISTEM KEMUDI DAN PENGGERAK RODA
BELAKANG BECAK LISTRIK DENGAN METODOLOGI VDI 2222, berisi
langkah-langkah penyelesaian tugas akhir berupa gambaran umum sistem serta
perancangan sistem.

BAB IV PERHITUNGAN DAN ANALISIS BECAK LISTRIK
BERPENGGERAK RODA BELAKANG, berisi langkah-langkah analisis,
interpretasi, dan diskusi terhadap data atau temuan penelitian yang telah
dikumpulkan selama proses penelitian. Pembahasan tentang hasil yang diperoleh
dibuat dengan penjelasan teoritik, baik secara kualitatif, kuantitatif, atau statistik.
BAB V PENUTUP, berisi kesimpulan dan saran dengan penjelasan. Kesimpulan
TA harus menjawab permasalahan yang dirumuskan, merangkum temuan utama,
menyajikan implikasi praktis dan teoritis dari penelitian tersebut. Saran berisi saran-
saran dari penulis yang disusun sebagai perbaikan dan referensi untuk penelitian

selanjutnya.



