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Abstract
strial svorld eniargement cause need of vehicle as lransportciion tool increasing, Buggy car
with smallest 2z can used as altervative vehicle, This paper aim to explain alout main part of
Buggy car »lmning process that is drive system, transmission sysiem, and steering system for one
passenger. Total weight of the vehicle is 180 kg consisted of 113 kg vehicle weight and 75 kg
PASSCNGCr weight, as a mean to gets drive systo . transmission a.d steering systenm appropriate for
Puggy car. From result of requirement plunning of minimum power is 6.2 [p so that power
selected is 6.4 1lp. transmission npe applied is CVT (Continnonsly Variable Transmission) is
working hased on rotation of machine, while steering system applicd is Bell Crank type, all this

spstems sciccted based on encumbering happened at Buggey: car.

Katu Kunci @ Buggy car, Drive Sysici, Transmission System, Steering System

1. PENDAHULUAN

Perkembrngan dunia industri erat hubunganya
dencan  perkerhangan  transportasi - schab
dibutuhkan kendaraan sebagai alat transportasi
didalam lingkungan perusahaan. Mobil buggy
rerupakan kendaraan denson ukuran mini
yang ditumpangi olch satu sampai empat orang
penumpang, dengan Kuranya vare  kecil
kendaraan ini dapat menjawab kebutuon
transportasi di  kawasan perindustrian yang
padat. Kendaraan ini masih banyak diproduksi
oleh produsen-produsen luar, sedangkan untuk
indonesia sendiri masih belum ada, schingga
harga dari komponc:  mobil buzgy juea
menjadi - lebih mahal karena tidek  bany
tersedia di pasaran. Karcna u Penulis heserta
tim mer ha mendesain dan membuat Mohil
bueny Jomaan bentuk yany sederhana dun
vang  digunakan mudah  didapat

HES

Romponet
dipasar:.

Tujuan Ponoi
Tujuan  dari perclitian ini adalah  uni
memperoich tipe pengrerak. tipe pemindah
daya dan tire Kkemudi untuk mobil ooy,
schirgga akan dthasilkan sebuah mobil buggy
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derean hargs vang lebih murah dan komponen
yang digunaian banyak tersedia dipasaran,

=

Manfaat Pco lltian

Scperti divreikan pada bab pendahuluan, hasil
dari penelitian ini adalah scbuah kendaraan
mobil bugzy yang dapat digunakan sebagai
aiat transportasi di lingkungan  perusahaan.
Diharapkan dengan adanya mobil buggy ini
biaya yang dikeluarkan untuk transportasi bisa
lebih diickan karena apabila dibandingkan

ngga dapat menghemat biaya.

o

sadap perpurvan tinggi adalah

adanya ikatan  pengetahuan  tentang
desain nbuatan  kendaraan,  karena
selama nat mahasiswa teknik mesin
untuk cikan riset yang  berhubungan

darean masih sedikit,. Sedangkan
lain  adaich pada bidang
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olahraga, seperti offrocd dan petuatangan alam
lainya.

L METOBOLOGE

Proses perencaniin Jiwali dengan melakukan
studi literatur dari beberapa sumber  yang
berkaitan  dengan  sistem o yang akan
Jirencanahan,  hemudian seteialr - Hiteratur
didapat dilakukan pencamatan denpan fuiuan
antuk melakukan  pemiliban dari beberapa
sistem  yang  didapat. Langkah  selanjutinya
aadaluh  melakuken penclé parameter
porencanaan untuk setiap sisteny veng telah
dipilih.  sclanjutnya dilukuban  analisa
Lerdasarkan paraneter yang elal ditetaphan,
maka  snesifikasi dari sistem yang
direpconakan  dapat dipereieh. kemudin
dilakukan survey di pasar apakeh spesitikasi
vang dikeluarkarn ada dipasoran, epabila tidlak
ada muka dilih yung mendekati spesitihasi
herda. sirkan hasil perencanaan. Secara umum™
tahapan perencanann tentan? beberapa sistem
vang adz pada mobil buggy dituniukkan pada

sambar 1.

1, [IASIL DAN PEMBAILASAN
3.5, Sisiem peaggerak

Qistem penggerak vang digunakan untuk mobil
Luges lipilih herdasarkan berat keseluruhan
dari mobii Tmeey vang telah dibuat. yvang
terdiri dari € at hendaraan, berat mesin dan
Lerat penumpang. untuk mendapatkan nilai
berat kescluruhan  dilakukan penimbangan

tortelap mobil hegey diketghui dari hasil
penimbangan  berit kescluruhan cart mobil

Prgey adelah 180 ho. Sedanghan  untuk
mendapatkan posisi dart ik beat, kendaraan
ditimbang pada poros roda depan dia poros
eoda bagion  belakang., duri penimbangan

didapat:
Reeat dari poros i opon = (7%
Mopat dart poios roda belusang 115 ke

Bongkalis, 03-H Dese wber uN
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Gambar 2.
Posisi Titik Berat Mobil Buggy

Rolling resistance rode depan = 7.5 cm
Rolling resistunce roda belakang =7 em
Massa buggy “uian depan dari tiap roda
=(33.5 +33,5kg)

Massa buggy bagiu. «lakang dari tizp roda
= (56,5 + 56,5 kg)

a. Reda depan

>M=0

R.F,=0.65.0.11. Mg |
0.175 . F, = 0,65.0,075 .67
F,= 18,61 kg

b. Roda belakang

> A =0

T =0,65.0,07.M,+R. Ty
T =0,65.0,07.113+0,175. 18,01
T =5,15+3.26

T =841 kg.m

. Daya dMotor miinnum
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Jadi daya moter minimal yang harus dipenuhi
adalah 6.1 Iip. Pada perencanaan buggy ini
motor vane dipilih memiliki daya 6.4 Hp
spunaan motor dengan daya 6,4
“eerbolehkan,

Berdasarkan  data perencanaan awal  berat
keseluruhan mobil hugey adainh 300 kg, akan
tetapi - setelah proses  pembuatan terjadi
perubahan 't mobil huggr menjadi 180 kg.
Hal ini terjodi karena material yang digunakan
untuk rangha dan komponen tambahan lainya
mengalami ubahan, awalnya untuk rangka
material vanz digunakan adalah besi seamless,
akan tetapi seielah dilahukan survey di pasaran
harga dari material terlaly mahal sehingga
diputuskan untuk mengganti material akan
tetapi tidak ade penambahan dan pengurangan
dimensi. Schingga berat kendaraan berubah
menjadi 180  kg. Beberapa  hal  yang
diakibatkan Jori perubahan berat ini adalah:

1. Posisi titik berat dari kendaraan akan
berubah dun gaya-paya yang bekerja pada
kendaraan akan berubah pula.

2. Perubahan kebutuhan daya untuk sistem
penggerak :

3. Beban sistem kemudi akan berubah.

Urtuk pemiliban tipe penggerak disesuaikan
dengan berat buggy setelah proses pembuatan,
setelah dilakukan analisa didapat nilai daya
minimum yang dibutuhkan untuk
menggerakkan  mobil  buggy kemudian
dilakukan  pemilihan  engine  yang ada
dipasaran dan dilakukan analisa berdasarkan
data spesilikast dari engine.

3.2. Sisten: Tounsmisi

Sistem transmisi yang digunakan yaitu tipe
CVT (cotniiusly  variahle transmission)
yang bek herdasarkan putaran mesin dan
weal.  Pengurangan  kecepatan

?7 7162 putaran motor dilakukan scbanyak 2 (dua)
8.41.527.57 kali. Jadi L::‘,jl’.'.‘.'l perencanaan ini diperlukan 2

= = (dua) buah puli dan 2 (dua) buah sprocket. Puli
716,2 | dipasang peda poros mesin penggerak, pada
=0 p bagian  delam puli dipasang  kopling
sentrifugal.  Keceputan  maksimal dari
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kendaraan adaizh SO Ko jam pada putaran 530
rpm.

Gamber 3.
Susunan Sistem Transinisi

Puily
Ds i A 1

V- R
Bell ! ‘\.P_,‘
cvil I
DI .‘
‘.,: -
il
;i!

a. Perhitungan gaya pada Toansmisg VY

Gayu sentrift.2al (f )
Cy =m.r.{ew)
=05ke. 007m.

2.7.3500m '
(“_‘5('1_'_”)' (rud's)

Gay gesek (1)

Fe =Cr. )
= |12.82 Kg.m . U35
=4.487 Lpm

b. Lerencanaan Rantai Gigi
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=3.22
fc =14
Py =48x L4= 6,72 kw

Dari diagram nemilikan rantai nomor rantai 40
dengan ron.t Ton tungeai dinmbil P o= 127
mm Harga 2 = 14 yang sedilit iebil ©csar dari
pada 7., =13

53,75
untuk jumdah givi 48/49 tidak adae dipasaran)

. 1625 I -
. = 48,3 (cipiiih 45 karcna

12,7 -
o T =357.97 mm
sin \‘ 80 ];)
12.7

i = 102,00 mm

r —-—\
sm(l 87 45}

Jarek stinbu poros schenamya (¢) = 270
nn
270
Jarak bagi = “-= =21.26
- 12 7

C3apz0pase s, (85 W)

4.7 212

=1ll.10

Menentukun jarak bagi untuk panjang rantai

dan perhitungn jarak sun:bu peros subcnamva

c =ul (L(Iz +z) (L2 ) -

(R(l._- - '/.:) / 4/. ) R
=Yl (T1E-045 + 1) & (i TE-(45 + 14)
~ (8045 - 14/ 4n)
=2352=2552.12,7 - 324,13 mm

Jadi:

Dicmeter jurak bagi untuk rantai dengan NO.

40 = 12.7 mm _

Panjang = 11! matarantai = 111 (12,7 mm) =

1469.7 mim

Juraka antar pusat poros = 324,13 (maksimum)

Sproket = tipe tunggal, No.40,

: - . ie gasesl s
P =64 00p =48 Fw.ny - 1625 rpm Jurak bagi 12,7 mm
o . &
Keeil @ 04 gigi, D =5707mm
i Besar 145 gigi. D = 182,06 mm
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Gambar 4.
Kompenen Utama Sistem Transmisi

ar gy
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Pada grafik dibawah ini akan terlihat bahwa
apabila rangkaian sistem transmisi sesuai
dengan perencanaan tumun Kita menginginkan
kecepatan maksimal yang lebih ting i maka
akan terjadi kenaikan kebutuhan daya.

Tabel 1.
Kecepatan maksimum dan hebutuhan daya

Keeepatan (m/s) kcbtxl:n}l;;: Diva
5 0.62
10 1.25
'S 1.87
20 2.49 |
25 3.12
30 3.74
35 4.36
40 4.99
45 5.61
50 '6.23
53 6.86 |
60 7.48
65 8.10
70 8.73
75 9.35
80 9.97

Dari an''sa  yang  dilakukan  untuk
menghubungkan putaren antara puli 1 dan 2
digunakan 1 buah belt, akan tetapi setelah
dilakukan pengujian ternyata banyak terjadi
kehi' sgan tenuga karena belt siip, untuk
meminimalisasi tenaga vang hilang dan agar
kerja mesin tidak berat digunakan 2 buah belt.
Permasalahan yang lain yaitu CVT sering slip
ak’™t kerja mesin yang berat ketika kendaran
membeiok.

L.PPM Politeknik Bengkalis

Gambar §,
Gralik Pengaruh Keeepatan Terhadap Kebutuhan Daya
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3.3. Sisten: Hemudi

Sistem kemudi vane dipilih adalah sistem
kemudi pengzerak dua roda depan tipe Bell
crack, dimana sistem kemudi ini adalah yang
paling sederhana dari  beberapa alternatif
sistem kemudi yang ada. siston kemudi ini
bentuknyva lebih sederhana schingga lebih
mudah dalon: roses pemasangan.

Analisa vang akan dilakukan terhadap sistem
kemudi ini coulah gaya-gaya yang bekerja
pada roda depaen, radius putar maksimum, serta
kondisibelok idela dari kendaraan. Analisa
gaya-gaya pada roda depan dicari dengan
tujuan uniuk mengetahui berapa besar gaya
vang dibutuhkan agar Sist. Kemudi dapat
digerakkan can kendaran dapat berbelok.
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Gambar 6§
Perencanaan Sistem Komudi Gamizn 7h,
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Dari gambiar perencanaan : ]
1. Panjang tie-rod : 615 mm -
2. Panjang steering knuckle : 30 mm
3. Putaran maksimum : 36"
3 R . ' Keterangan:
4. Titik bera terletak 10573 1 . o " .
b Titik bL'I.L l.l’).uu.k It A ram dari poros roda 1. Roda Kemudi
depan dan 620 mm dari titik tengan roda 2. Pores Kemudi
3. Tie-rod
4. Rosc-jvint
5 S | 3¢ e
Gambar T, 5. Sieering Knucade
Rangha o Sistem Key
. o WO e
: a. Kaudias Putar
| !
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Gambar 9.
Tipe Penggerak

b. Sistem Transmisi

Sistem transmisi yang digunakan yaitu tipe
CVT (countiniusly variable  transmission)
yang bekerja berdasarkan putaran mesin dan
gaya sentrifugal. Pengurangen kecepatan
putaran motar dilakukan sebanyak 2 (dux
kali. Jadi dalam perencanaan ini diperlukan 2
(dux) buah puli dan 2 {dua) buuk sprocket.
Puii 1 dipasang pada pores mesin penggerak,
pade bagian dalam puli dipasang kopling
sentrifugal.

Tabel 3.
Ukuran Puly dan Spreket
Penerus Puiaran tikuran {mm)
Puli 1 136,7mm (3% )
Puli 2 AT -
2022mm (38 )
Sprocket 1 57.05 mm ( 14 gigi)
t Sprocket 2 | 182,06 mm (45 gipi) |
¥

¢. Sistem ¥ cudi
je’

Sistem kemudi yang digunekan yaitu :
1. Muanual steering

7. Kemudi Penggerak 2 roda

3

. Beli erunk

. i

Dari roda kemudi ke tic-rod digunakan poros
kemudi dengan diameter 20 mm dan dari
pores ke uban digunakan tic-rod dengan
¢iameter 10 mm.

LPPM Politeknik Bengialis

-

Ruda kemudi vang digunakan berdiuttor
400 mm

Radius putar yars dihasitkan dengan sudut
putar 30" adalah 358U mm
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