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ABSTRAK 

Mobil adalah  alat transportasi  darat yang sangat penting bagi kehidupan 

manusia modern. Kenyamanan dalam mengendarai merupakan salah satu kebutuhan 

penumpang. Sistem suspensi pada mobil memegang peranan yang penting dalam 

memperoleh kenyamanan dan juga memengaruhi kestabilan. Sistem suspensi 

berfungsi untuk mengurangi getaran pada kabin kendaraan yang disebabkan oleh 

ketidak rataan permukaan jalan. 

  Tugas akhir ini bertujuan untuk mendapatkan model matematika dari sistem 

suspensi mobil dengan kondisi ban yang diwakili oleh massa, pegas dan peredam 

kejut. Hasil model matematika tersebut disimulasikan menggunakan simulink 

sehingga diperoleh respon sistem suspensi mobil yaitu Zs (naik-turun), alpha (kiri-

kanan), dan theta (depan-belakang). Respon sistem suspensi mobil dianalisis untuk 

berbagai jenis input yaitu step, bump, dan permukaan tidak rata 

Hasil pengujian menunjukkan bahwa perubahan signifikan terjai pada Zs 

(naik-turun). Amplituda maksimum Zs (naik-turun) dari model ban yang memiliki 

peredam kejut lebih kecil dibandingkan dengan amplitudo maksimum tanpa peredam 

kejut. Demikian juga apabila massa mobil diperbesar maka amplitudo maksimum Zs 

(naik-turun) dari model ban yang memiliki peredam kejut mobil dengan peredam 

kejut lebih kecil dibandingkan amplitudo maksimum tanpa peredam kejut. 
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ABSTRACT 

 Car is a very important in human life human life especially for transportation. 

Comfortness is one of important factor in riding a car. Suspension system has a 

significant role to get the comfortness and stability in riding. The suspension system 

has function to reduce vibration in the car’s cabin caused by the rough surface of the 

roads. 

This final project is aimed result a mathematical model of the car's suspension 

system with the tire is represented by mass, spring and damper. Then the 

mathematical model is simulated using simulink to obtain a response of the  

suspension system that is Zs (down-up), alpha (left-right), and theta (front-rear). The 

responses are analyzed for different inputs such as step, bump, and random signal. 

The result shows that Zs is influenced significantly compare to two others 

parameters. Maximum amplitude of Zs, when damper is used in tire model, is higher 

than maximum amplitude when body car mass is enlarged to critical point, then the 

maximum amplitude of Zs when damper is used in tire model is higher than 

maximum amplitude when no damper in tire model.  
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