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Abstrak

Berkembangnya jumlah penduduk di Indonesia juga mengakibatkan kebutuhan
masyarakat untuk memiliki kendaraan pribadi pun semakin meningkat,
terutama untuk kendaraan roda dua sepeda motor. Bertambahnya jumlah
kendaraan tersebut juga secara tidak langsung mengakibatkan kebutuhan
lahan parkir yang dibutuhkan juga meningkat, sehingga masyarakat akan
semakin sulit untuk mencari lokasi slot parkir yang kosong. Permasalahan
parkir ini yang menjadi latar belakang pemilihan topik Laporan Tugas Akhir
ini dengan tujuan untuk merancang sebuah desain sistem parkir sepeda
motor otamatis yang diharapkan dapat menjadi salah satu solusi yang dapat
membantu mengatasi permasalahan parkir yang telah disebutkan sebelumnya.
Penelitian ini dimulai dari membuat cara kerja sistem parkir, merancang desain
mekanik komponen utama penyusun sistem parkir, melakukan perhitungan
kesetimbangan, membuat diagram blok elektrik dan desain mekanik untuk
purwarupa yang akan dibuat, dan melakukan simulasi pembebanan pada
komponen. Purwarupa yang telah dibuat kemudian diuji per modul/mekanisme
lalu kemudian diuji cara kerjanya secara keseluruhan.
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Abstract

Population growth in Indonesia caused the needs of having a private vehicle to
increase, especially motorbikes. The increasing number of vehicle means the
more parking spaces will also be needed, which leads to difficulty for people
finding empty parking spaces. This parking problem became the topic of this
research, the goal is to design an automatic motorbike parking system which
hopefully could be a solution to the problem mentioned earlier. The research
starts from designing the flowchart of how the system will work, designing the
main mechanical components of the system, calculating the static equilibrium of
the mechanical components, designing the electrical and mechanical components
of the prototype, and doing a static simulation for the mechanical components.
The prototype will be tested for each module/mechanism, and finally tested as
a whole system.
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Bab 1

Pendahuluan

1.1 Latar Belakang Masalah
Seiring dengan berkembangnya jumlah penduduk di Indonesia, kebutuhan tiap
individu untuk memiliki kendaraan bermotor pribadi juga semakin meningkat,
terutama sepeda motor. Berdasarkan data dari Badan Pusat Statistik (BPS),
jumlah sepeda motor pada tahun 2017 sudah mencapai 113 juta unit [1], dan
diperkirakan pada tahun 2019 jumlahnya sudah mencapai 137 juta unit [2].
Dengan bertambahnya jumlah kendaraan bermotor tersebut, maka secara tidak
langsung lahan parkir yang dibutuhkan juga meningkat. Pengguna sepeda
motor akan semakin sulit dan lama untuk mencari lokasi spot parkir yang
kosong. Contoh terdekat dari permasalahan ini terjadi di Universitas Katolik
Parahyangan.

Jumlah mahasiswa yang membawa sepeda motor semakin bertambah, sehingga
jarak parkir antar sepeda motor semakin padat, dan untuk mencari slot
parkir yang kosong juga membutuhkan waktu yang tidak sedikit. Membuat
peraturan larangan membawa sepeda motor bukanlah solusi yang tepat.
Membangun gedung parkir konvensional juga bukanlah solusi yang efektif,
biaya pembangunan dan pemeliharaannya pun tidak murah [3]. Gedung parkir
konvensional juga dianggap kurang aman, kendaraan yang diparkir masih
beresiko tersenggol kendaraan lain, dan beresiko hilang dicuri [4]. Berdasarkan
kekurangan pada sistem parkir konvensional yang ada, diperlukan sebuah solusi
sistem parkir yang dapat mengatasi kekurangan-kekurangan tersebut.

Dikarenakan adanya permasalahan seperti yang telah disebutkan sebelumnya,
maka diperlukan sebuah solusi sistem parkir yang efektif, murah, dan aman.
Solusi dari permasalahan tersebut dapat diatasi dengan membangun sistem
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parkir otomatis. Jika dibandingkan dengan sebuah gedung parkir konvensional,
penggunaan sistem parkir sepeda otomatis memiliki beberapa kelebihan,
antara lain: penggunaan lahan bangunan yang lebih kecil, dan berkurangnya
emisi gas buang kendaraan [4]. Namun sistem parkir otomatis juga masih
terdapat berbagai kekurangan, seperti proses pemarkiran atau pengambilan
yang tidak dapat dilakukan bersamaan, dan lamanya proses pengambilan
kembali. Terdapat beberapa jenis sistem parkir otomatis yang tersedia di
pasaran saat ini, seperti parking tower, puzzle parking system, dan rotary
parking system [5]. Namun sistem parkir otomatis yang ada belum tersedia
untuk kendaraan roda dua sepeda motor. Pada perancangan sistem parkir
otomatis kali ini digunakan konsep yang menyerupai parking tower, namun
bangunan yang dibangun berada di bawah permukaan tanah (basement), tidak
berupa bangunan di atas permukaan tanah (tower).

Sistem parkir parking tower menggunakan ruang-ruang parkir yang menyerupai
sebuah rak, dan sebuah mesin lift yang berfungsi untuk membawa kendaraan
masuk dan keluar ruang parkir. Gambaran besar dari sistem parkir parking
tower menyerupai konsep sebuah sistem penyimpanan benda otomatis dalam
sebuah pabrik atau gudang modern. Sistem penyimpanan tersebut dikenal
sebagai Automated Storage and Retrieval Systems (AS/RS). Pada sistem AS/RS,
digunakan sebuah rak sebagai tempat penyimpanan benda dan sebuah mesin
stacker crane yang berfungsi untuk menyimpan atau mengambil benda pada
rak. Contoh gambar mesin stacker crane AS/RS dapat dilihat pada Gambar
1.1.

Gambar 1.1: Contoh mesin stacker crane yang digunakan pada AS/RS [6].
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Berdasarkan latar belakang permasalahan di atas dan kemiripan konsep dengan
AS/RS, maka dirancanglah sebuah sistem parkir sepeda motor otomatis
dengan mengimplementasikan konsep mesin stacker crane yang berfungsi untuk
melakukan fungsi pemarkiran dan pengambilan sepeda motor.

1.2 Identifikasi dan Perumusan Masalah.
Berdasarkan latar belakang masalah pada bagian sebelumnya, diidentifikasi
masalah bahwa belum adanya solusi sistem parkir otomatis untuk kendaraan
roda dua sepeda motor, sehingga dapat dirumuskan masalah sebagai berikut:

1. Bagaimana rancangan mesin stacker crane yang digunakan pada sistem
parkir otomatis pada penelitian ini?

2. Bagaimana hasil simulasi pembebanan komponen-komponen utama mesin
stacker crane yang dirancang?

3. Bagaimana cara membuat purwarupa dari sistem parkir otomatis
berdasarkan rancangan sistem parkir yang dibuat?

1.3 Batasan Masalah dan Asumsi
Batasan masalah dalam Proposal Tugas Akhir 1 ini meliputi:

1. Jenis sepeda motor yang boleh diparkirkan adalah sepeda motor matic
atau bebek.

2. Dimensi terluar sepeda motor maksimal adalah 2000 × 750 × 1200 mm.

3. Lebar body sepeda motor adalah 740 mm atau sama dengan sepeda
motor Yamaha NMAX, dengan beban maksimal sepeda motor yang dapat
ditumpu adalah 150 kg. Diameter velg sepeda motor yang dapat digunakan
adalah 14 inci.

4. Perhitungan kesetimbangan dan simulasi pembebanan hanya dilakukan
pada komponen utama mesin stacker crane saja.

5. Rancangan sistem yang dibuat pada penelitian ini dibatasi hanya untuk 2
tingkat parkir sebagai gambaran besar bentuk sistem parkir.

6. Cara kerja yang dibuat dibatasi hanya untuk fungsi utama sistem parkir
saja.

7. Aspek ergonomi dan kenamanan pengguna belum dipertimbangkan dalam
cara kerja dan cara pengoperasian sistem.
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8. Purwarupa yang dibuat hanya digunakan untuk melihat cara kerja proses
pengambilan dan pemarkiran sistem parkir otomatis.

Asumsi dalam Proposal Tugas Akhir 1 ini meliputi:

1. Pada perhitungan kesetimbangan dan simulasi pembebanan, komponen
penyusun carriage assembly digabung dengan cara pengelasan.

2. Pada perhitungan kesetimbangan dan simulasi pembebanan, komponen
penyusun main frame assembly digabung dengan cara dibaut.

1.4 Tujuan Tugas Akhir
Berdasarkan masalah yang telah dirumuskan sebelumnya, tujuan dari tugas
akhir ini adalah:

1. Merancang komponen mekanik sistem parkir sepeda motor otomatis
dengan mengimplementasikan konsep mesin stacker crane menggunakan
ukuran riil (ukuran asli) sepeda motor.

2. Menghitung kesetimbangan dan melakukan simulasi pembebanan pada
komponen-komponen utama penyusun mesin stacker crane yang diran-
cang.

3. Membuat purwarupa sistem parkir sepeda motor otomatis dengan skala
yang mengikuti ukuran model miniatur sepeda motor dan ukuran
komponen yang tersedia di pasaran.

1.5 Manfaat Tugas Akhir
Pembuatan proposal ini memberikan wawasan lebih dan pengalaman bagi
penulis untuk dapat mengimplementasikan ilmu mekatronika dalam sebuah
permasalahan di dunia nyata. Perancangan sistem parkir sepeda motor otomatis
yang dilakukan juga dapat menjadi bahan penelitian lebih lanjut kedepannya.

1.6 Metodologi Tugas Akhir
Metodologi dalam pembuatan Proposal Tugas Akhir ini adalah:

1. Mengidentifikasi, dan membatasi permasalahah yang akan dijadikan
sebagai topik bahasan pada Proposal Tugas Akhir ini.

2. Studi literatur menggunakan jurnal, artikel, buku, dan situs web yang
berkaitan dengan topik Tugas Akhir yang dibahas.
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3. Pembuatan rancangan sistem parkir sepeda motor otomatis yang menjadi
gambaran besar mengenai objek yang dapat menyelesaikan permasalahan
yang telah dirumuskan sebelumnya

4. Membuat purwarupa desain sistem parkir sepeda motor otomatis.

5. Menganalisis cara kerja dari sistem parkir sepeda motor otomatis yang
telah dirancang.

6. Menyimpulkan dan membuat saran berdasarkan hasil analisis yang telah
dilakukan.

1.7 Sistematika Penulisan
Laporan ini dibagi menjadi 5 bab, yakni sebagai berikut:

1. Bab 1 Pendahuluan. Dalam bab ini dijelaskan mengenai latar belakang
masalah, identifikasi dan perumusan masalah, batasan masalah dan
asumsi, tujuan Tugas Akhir, manfaat Tugas Akhir, metodologi Tugas
Akhir serta sistematika penulisan Buku Tugas Akhir.

2. Bab 2 Tinjauan Pustaka. Bab ini berisi dasar teori yang berkaitan
dengan perancangan sistem parkir otomatis sepeda motor. Teori-teori
yang digunakan ditinjau dalam 3 aspek, yaitu: aspek mekanik, elektrik,
dan kontrol.

3. Bab 3 Perancangan Sistem. Dalam bab ini dipaparkan antara lain:

(a) Spesifikasi awal sistem yang dirancang.

(b) Cara kerja sistem yang dirancang

(c) Desain komponen utama penyusun sistem.

(d) Perhitungan kesetimbangan dan simulasi pembebanan komponen
utama sistem.

(e) Rancangan mekanik purwarupa sistem.

(f) Rancangan elektrik purwarupa sistem.

4. Bab 4 Analisis Sistem. Dalam bab ini dipaparkan antara lain:

(a) Realisasi purwarupa sistem yang dirancang.

(b) Uji coba purwarupa.

5. Bab 5 Kesimpulan dan Saran. Bab ini berisi kesimpulan dan saran
yang dibuat berdasarkan tujuan pembuatan Laporan Tugas Akhir dan
analisis sistem yang dirancang.
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