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ABSTRAKSI

Perkembangan industri otomotif akhir-akhir ini mengalami kemajuan yang sangat
pesat sehingga memacu persaingan antar produsen untuk membuat kendaraan
dengan variasi bentuk, tipe, dan spesifikasi yang beraneka ragam agar menarik
minat para konsumen dalam hal kenyamanan, unjuk kerja, dan keselamatan.
Laporan ini mencoba untuk mengetahui faktor-faktor apa sga yang
mempengaruhi kondisi performance handling sebuah kendaraan jalan raya dan
perilaku belok yang muncul saat di tikungan menggunakan dua kendaraan uji Jeep
Grand Cherokee tahun 1998 yang di simulasikan dengan menggunakan software
CarSm Ed 4.51 dengan mengambil varias kasus Fishhook maneuver yang
berdasarkan frekuensi natural roll dan J-Turn maneuver Without Pulse Braking.
Hasil analisa yang muncul kemudian dibandingkan, sehingga didapat perilaku
belok yang muncul saat simulas dan faktor-faktor yang mempengaruhi saat
perilaku belok .

Katakunci : kendaraan jalan raya, performance handling, perilaku belok.



ABSTRACT

The latest progress in automotive industry development is increasing significantly
therefore it also triggering the competition between road vehicle developers to
build cars with variation in design, type, and specification to satisfy the customers
in safety and comforts and also the performance. This report is trying to find out
factors that affect the handling performance of a road vehicle and the turning
behavior that appears while cornering, using two 98” Jeep Grand Cherokee test
vehicle. Smulation was canducted using CarSm Ed 4.51 software and taking
case of Fishhook maneuver which is based on roll natural frequency and J-Turn
maneuver without pulse braking. The result of the test is compared each other

such that the factors affecting the turning behavior can be analyzed.

Keywords : Road Vehicle, handling performance, turning behavior
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K eterangan

Jarak roda bagian depan ke posisi CG
Koefisien roll damping depan
Koefisien roll damping belakang
Jarak roda bagian belakang ke posisi CG
Kekakuan cornering roda depan
Kekakuan cornering roda belakang
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z Posisi linier pada sumbu-z

af Sudut dlip roda depan

or Sudut slip roda belakang

Wy K ecepatan sudut roll

W, Kecepatan sudut yaw

2] Posisi angular pada sumbu-x
¢ Posisi angular pada sumbu-y
7 Posisi angular pada sumbu-z

Singkatan-singkatan :

CG Center of Gravity

DOF Degree of freedom

MSC Mechanica Simulation Corporation

NHTSA Nationa Highway Traffic Safety Association
SUV Sport Utility Vehicle

Istilah-istilah :

Center of gravity Pusat titik berat

Degree of freedom Dergjat kebebasan
Displacement Perpindahan
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Performance handling Penanganan unjuk kerja

Rigid Kaku Steering wheel
Rotation Rotasi Tire

Rollover Roda terangkat Tip off
Singletrack model  Satu sumbu roda Understeer
Steering Kemudi Vehicle motion
Steer angle Sudut kemudi

Steer angle-speed K ecepatan sudut kemudi

XVi

rad
rad
rad/s
rad/s
rad
rad

rad

Roda kemudi

Ban

Terangkatnya dua roda
Keluar dari lintasan

Gerakan kendaraan
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