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RINGKASAN

Mobil listrik merupakan kendaraan yang menggunakan energi listrik sebagai
sumber tenaga untuk menggerakan motor listrik. Mobil listrik mempunyai
beberapa keunggulan dibanding mobil bermesin pembakaran dalam. Mobil
listrik tidak menghasilkan emisi sehingga mengurangi efek rumah kaca karena
mobil listrik tidak memerlukan bahan bakar fosil sebagai sumber penggerak.
Salah satu upaya yang dilakukan oleh pemerintah di masyarakat khususnya
pada kalangan usia muda pada Indonesia untuk meningkatkan ketertarikan
mobil listrik adalah dengan mengadakan Kontes Mobil Hemat Energi (KMHE)
setiap tahunnya. Kegiatan ini merupakan lomba pada bidang otomotif tingkat
perguruan tinggi di Indonesia yang mengharuskan mahasiswa untuk mendesain
dan memproduksi kendaraan dengan tingkat efisiensi bahan bakar yang tinggi.
Sriwijaya eco adalah tim mobil hemat energi dari Jurusan Teknik Mesin
Universitas Sriwijaya yang setiap tahunnya mengikuti Kontes Mobil Hemat
Energi (KMHE), dimana untuk perlombaan selanjutnya Sriwijaya eco sedang
merancang kendaraan prototype listrik. Salah satu komponen yang dirancang
adalah sistem kemudi dan sistem transmisi. Tujuan dari perancangan sistem
kemudi pada penelitian ini adalah untuk merancang sistem kemudi yang ringan
dan kuat. Kondisi kritis yang diterapkan dalam analisis kekuatan struktur

komponen sistem kemudi adalah kondisi sebelum kendaraan mengalami
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rollover pada kecepatan maksimum dan saat kendaraan melakukan pengereman
dalam kecepatan 30 km/jam dengan jarak 4 m sebelum kendaraan berhenti
Dari proses desain sistem kemudi diperoleh berat total tanpa roda sebesar 3,52
kg dan dari proses analisis kekuatan struktur menggunakan software
Solidworks 2020 diperoleh kondisi paling kritis yaitu pada komponen knuckle
steering Kiri dengan tegangan maksimum sebesar 192,4 MPa dan memiliki
faktor keamanan minimum sebesar 1,8. Untuk perancangan sistem transmisi
bertujuan untuk memperoleh nilai rasio transmisi dan dimensi utama dari
sproket dan rantai yang dibutuhkan oleh kendaraan prototype listrik
Samaratungga EV. Jenis sistem transmisi yang digunakan adalah sistem
transmisi sproket rantai. Proses perancangan diawali dengan menentukan gaya
traksi yang dibutuhkan untuk melawan gaya hambat. Lalu menentukan torsi
yang dibutuhkan kendaraan, sebelum akhirnya diperoleh nilai rasio transmisi
yaitu 4:1. Dari rasio transmisi tersebut diperoleh jumlah roda gigi kecil dan
roda gigi besar berturu-turut yaitu 12 teeth dan 50 teeth. Panjang rantai yang
diperlukan untuk kendaraan prototype Samaratungga Ev setelah dilakukan
perhitungan adalah 1168,4 mm. Sementara itu untuk jarak pusat antara roda
gigi kecil dengan roda gigi besar adalah 378 mm.

Kata Kunci : Sistem Kemudi, Sistem Transmisi, KMHE, Kendaraan prototype

Listrik.
Kepustakaan : 13 (2007-2021)
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SUMMARY

DESIGN OF STEERING SYSTEM AND TRANSMISSION SYSTEM OF
SAMARATUNGGA EV PROTOTYPE VEHICLE
Scientific Writing in the form of a thesis, July 2022

M. Fariz Fahlucki ; Supervised of Irsyadi Yani, S.T., M.Eng., Ph.D

xxxi + 87 Halaman, 19 Tabel, 66 Gambar

SUMMARY

An electric car is a vehicle that uses electrical energy as a power source to
drive an electric motor. Electric cars have several advantages over internal
combustion engine cars. Electric cars do not produce emissions, thereby
reducing the greenhouse effect because electric cars do not require fossil fuels
as a source of propulsion. One of the efforts made by the government in the
community, especially among young people in Indonesia, to increase interest in
electric cars is to hold an Energy Saving Car Contest (KMHE) every year. This
activity is a competition in the automotive sector at the university level in
Indonesia that requires students to design and produce vehicles with a high
level of fuel efficiency. Sriwijaya eco is an energy efficient car team from the
Department of Mechanical Engineering, Sriwijaya University who annually
participates in the Energy Saving Car Contest (KMHE), where for the next race
Sriwijaya eco is designing an electric prototype vehicle. One of the
components designed is the steering system and transmission system. The
purpose of the design of the steering system in this study is to design a light
and strong steering system. The critical conditions applied in the analysis of the
structural strength of the steering system components are the conditions before
the vehicle rolls over at maximum speed and when the vehicle brakes at a
speed of 30 km/h at a distance of 4 m before the vehicle stops. From the

steering system design process, the total weight without wheels is 3.52 kg and
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from the structural strength analysis process using the Solidworks 2020
software, the most critical condition was obtained, namely the left knuckle
steering component with a maximum stress of 192.4 MPa and a minimum
safety factor of 1.8. The design of the transmission system aims to obtain the
value of the transmission ratio and the main dimensions of the sprocket and
chain required by the Samaratungga EV electric prototype vehicle. The type of
transmission system used is a chain sprocket transmission system. The design
process begins with determining the required traction force to resist the drag
force. Then determine the torque needed by the vehicle, before finally
obtaining a transmission ratio value of 4:1. From the transmission ratio, the
number of small gears and large gears is 12 teeth and 50 teeth respectively. The
chain length required for the Samaratungga Ev prototype vehicle after the
calculation is carried out is 1168.4 mm. Meanwhile, the center distance
between the small gear and the large gear is 378 mm.

Keywords : Steering System, Transmission System, KMHE, Prototype

Electric Vehicle
Literatures : 13 (2007-2021)
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BAB 1
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Mobil listrik merupakan kendaraan yang menggunakan energi listrik
sebagai sumber tenaga untuk menggerakan motor listrik. Energi listrik tersebut
disimpan dalam baterai atau tempat penyimpan energi listrik lainnya. Mobil
listrik mempunyai beberapa keunggulan dibanding mobil bermesin
pembakaran dalam. Mobil listrik tidak menghasilkan emisi sehingga
mengurangi efek rumah kaca karena mobil listrik tidak memerlukan bahan
bakar fosil sebagai sumber penggerak (Hanggoro and Yani, 2021).

Salah satu upaya yang dilakukan oleh pemerintah di Indonesia untuk
meningkatkan ketertarikan masyarakat khususnya pada kalangan usia muda
pada mobil listrik adalah dengan mengadakan Kontes Mobil Hemat Energi
(KMHE) setiap tahunnya. Kegiatan ini merupakan lomba pada bidang otomotif
tingkat perguruan tinggi di Indonesia yang mengharuskan mahasiswa untuk
mendesain dan memproduksi kendaraan dengan tingkat efisiensi bahan bakar
yang tinggi.

Kontes Mobil Hemat Energi terbagi menjadi dua kategori utama, yaitu
kategori urban dan kategori prototype. Kendaraan dengan kategori urban
adalah kendaraan yang memiliki 4 roda dengan desain menyerupai mobil
perkotaan pada umumnya. Sementara itu, kendaraan dengan kategori prototype
merupakan kendaraan dengan desain khusus untuk memaksimalkan
aerodinamika kendaraan, kendaraan pada kategori prototype memiliki 3 roda
dengan dua roda sebagai sistem kemudi. Untuk kelas mesin penggerak yang
dilombakan pada kedua kategori ini adalah Motor Pembakaran Dalam (MPD)
gasoline, MPD diesel, MPD etanol, dan kelas motor listrik (Hummaira and
Gunawan, 2019; Safitri and Gunawan, 2019).



Tim Sriwijaya Eco merupakan salah satu tim yang setiap tahunnya turut
berpartisipasi pada kegiatan KMHE ini. Sriwijaya Eco adalah Badan Semi
Otonom (BSO) dari Himpunan Mahasiswa Mesin (HMM) Fakultas Teknik
Universitas Sriwijaya. Pada tahun 2021 Sriwijaya Eco mengikuti kategori
kategori prototype kelas motor listrik pada Kontes Mobil Hemat Energi yang
diselenggarakan di Surabaya tepatnya di Sirkuit Gelora Bung Tomo. Hasil
terbaik yang diperoleh dalam keikutsertaan tim Sriwijaya eco pada KMHE
2021 adalah 219,21 km/kwh. Hasil ini tentunya masih tertinggal jauh dari tim
Semar Proto Universitas Gajah Mada yang memperoleh hasil terbaiknya yaitu
644,77 km/kwh.

Setelah tim Sriwijaya eco melakukan evaluasi atas hasil pada KMHE
2021, dapat disimpulkan bahwa kendaraan prototype listrik Samaratungga EV
memiliki beberapa kekurangan, diantaranya adalah sistem kemudi yang berat
dan nilai rasio sistem transmisi yang belum optimal. Oleh karena itu, sistem
kemudi dan sistem transmisi prototype listrik Samaratungga EV akan
dirancang kembali untuk memperoleh hasil konsumsi energi yang lebih baik.

Berdasarkan pada penjelasan diatas maka diperlukan perancangan ulang
pada sistem kemudi dan sistem transmisi kendaraan prototype listrik
Samaratungga EV.

1.2 Rumusan Masalah

Berdasarkan pada latar belakang yang telah diuraikan sebelumnya, maka
diperolen permasalahan pada prototype Samaratungga Ev adalah sistem
kemudi yang masih berat dan sistem transmisi yang belum dirancang melalui
perhitungan yang akurat, maka dari itu perlu dilakukan perancangan ulang
pada sistem transmisi dan sistem kemudi prototype listrik Samaratungga EV.
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1.3 Ruang Lingkup Penelitian

Berikut adalah ruang lingkup dalam penelitian ini :

1. Penelitian ini akan dilakukan pada kendaraan prototype listrik
Samaratungga EV milik tim Sriwijaya Eco.

2. Jenis motor yang digunakan adalah Permanent Magnet Brushless DC
(BLDC) 350 Watt.

3. Jenis sistem transmisi yang digunakan adalah sistem transmisi sproket
rantai.

4. Perancangan sistem kemudi berpatokan pada regulasi Kontes Mobil Hemat
Energi (KMHE).

5. Dimensi wheelbase dan track width yang diperlukan untuk proses
perancangan sistem kemudi kendaraan sudah ditentukan.

6. Penelitian dilakukan hanya sebatas pada perhitungan, desain pada sistem
kemudi dan transmisi, serta analisis kekuatan struktur pada sistem kemudi,

sehingga tidak dilakukan proses produksi.

1.4 Tujuan Penelitian

Tujuan dilakukanya penelitian ini adalah sebagai berikut :
1. Merancang sistem kemudi yang ringan pada prototype listrik Samaratungga
EV.
2. Menganalisis kekuatan struktur dari rancangan sistem kemudi prototype
listrik Samaratungga EV.
3. Merancang sistem transmisi kendaraan prototype listrik Samaratungga EV.
4. Menghitung rasio sistem transmisi dan dimensi utama dari sproket rantai

yang dibutuhkan oleh kendaraan prototype listrik Samaratungga EV.
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1.5 Manfaat Penelitian

Manfaat dari penelitian ini adalah sebagai berikut :

1. Mendapatkan nilai rasio transmisi dan dimensi utama dari sproket dan
rantai yang dibutuhkan prototype Samaratungga EV.

2. Memperoleh rancangan sistem kemudi yang ringan dan kuat untuk
kendaraan prototype Samaratungga EV.

3. Hasil dari penelitian ini dapat digunakan sebagai referensi ilmiah bagi tim
Sriwijaya Eco untuk mengembangkan kendaraan prototype Samaratungga
EV.
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