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ABSTRAK 

 

Sistem kemudi adalah sistem yang berfungsi untuk mengubah arah 

kendaraan saat melaju. Sistem kemudi dalam tugas akhir ini merupakan jenis 

sistem kemudi dengan tipe tie rod. Tujuan dari tugas akhir ini adalah menentukan 

radius belok yang ideal dan sudut belok yang sesuai pada saat kendaraan berbelok, 

membuat komponen kemudi, serta melakukan pengujian radius belok yang ideal 

dan sudut belok. 

Metode yang digunakan dalam tugas akhir ini adalah dengan melakukan 

identifikasi masalah, studi literatur dan studi lapangan, membuat konsep awal, 

membuat gambar sistem kemudi, membuat komponen sitem kemudi, memeriksa 

kesesuaian sistem kemudi dengan rangka, perakitan sistem kemudi, dan pengujian 

sudut belok ideal dan radius belok. 

Proses perancangan sistem kemudi pada mobil listrik tipe buggy 

Wijayakusuma 01 dengan trackwidth 850mm dan wheelbase 1870mm 

menghasilkan radius radius minimal kendaraan adalah 3,5m dan radius maksimal 

adalah 21,4m sedangkan rata-rata sudut belok yang didapatkan dari rancangan 

adalah berselisih 1°-5° antara roda kanan dan kiri. Pembuatan komponen sistem 

kemudi dengan proses pemotongan, proses gurdi proses pembubutan dan proses 

pengelasan serta lead time steering shaft mempunyai total waktu 137 jam 38,456 

menit dengan waktu pemotongan 113 menit, waktu gurdi 78,336 menit waktu 

pembubutan 30,12 menit dan waktu pengelasan 117 menit serta waktu lead time 

132 jam.Pengujian sudut belok dan radius belok yang dilakukan pada sistem 

kemudi mobil listrik Wijayakusuma 01 menghasilkan radius belok maksimal 

dengan panjang 22,7m, dan menghasilkan radius belok dengan panjang 3,9m. 
Data tersebut mempunyai selisih 0,4m-2,2m dengan perancangan awal. 

Sedangkan sudut belok mempunyai selisih sudut roda 1-5° antara roda kanan dan 

kiri. 

 

Kata kunci: sistem kemudi, proses produksi, pengujian. 
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ABSTRACT 

 

The steering system is a system that functions to change the direction of 

the vehicle while moving. The steering system in this final project is a tie rod type 

steering system. The purpose of this final project is to determine the ideal turning 

radius and appropriate turning angle when the vehicle is turning, to make 

steering components, and to test the ideal turning radius and turning angle. 

The method used in this final project is to identify problems, study 

literature and field studies, make initial concepts, make drawings of the steering 

system, make steering system components, check the suitability of the steering 

system with the frame, assemble the steering system, and test the ideal turning 

angle and turning radius. 

The design process of the steering system on the Wijayakusuma 01 buggy 

type electric car with a trackwidth of 850mm and a wheelbase of 1870mm 

produces a minimum radius of the vehicle is 3.5m and the maximum radius is 

21.4m while the average turning angle obtained from the design is 1°-5° between 

the right and left wheels. Manufacturing of steering system components by cutting 

process, drilling process turning process and welding process as well as steering 

shaft lead time has a total time of 137 hours 38.456 minutes with cutting time 113 

minutes, drilling time 78.336 minutes turning time 30.12 minutes and welding 

time 117 minutes and time lead time of 132 hours. The turning angle and turning 

radius tests carried out on the Wijayakusuma 01 electric car steering system 

resulted in a maximum turning radius of 22.7m, and a turning radius of 3.9m in 

length. The data has a difference of 0.4m-2.2m with the initial design. While the 

turning angle has a wheel angle difference of 1-5° between the right and left 
wheels. 

 

Keywords: steering system, production process, testing. 
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DAFTAR SIMBOL DAN SINGKATAN 

 

   = Radius Ideal (m) 

  = Wheelbase (m)  

   = Sudut belok roda dalam ditambah sudut roda luar dibagi 2 (°) 

    = Sudut belok roda dalam (°) 

    = Sudut belok roda luar (°) 

  = Radius belok batas maksimum (m) 

   = Trackwidth (mm) 

    = kecepatan potong (m/menit)  

   = diameter gurdi (mm)  

   = gerak makan per mata potong (mm/putaran) 

   = kecepatan makan (mm/menit)  

  = putaran spindle (rpm)  

  = jumlah mata potong 

   = waktu pemotongan (menit)  

   = kecepatan makan (mm/menit) 

   = panjang pemesinan (mm) =          

   = panjang langkah awal pemotongan (mm) 

   = panjang pemotongan benda kerja (mm) 

   = panjang langkah akhir pemotongan (mm) = 
 

 
       

     = kecepatan potong (m/menit) 

     = diameter benda kerja (mm) = 
       

 
 

   = panjang total pembubutan (mm) 

   = kecepatan makan (m/menit) 

  = kedalaman potong (mm) 

   = diameter awal (mm) 

   = diameter akhir (mm) 

   = waktu pembubutan (menit) 

  = asutan/feed (mm) 

 


