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MOTTO 
 
 

Dan bahwa manusia hanya memperolehapa yang telah diusahakannya, dan 

sesungguhnya usahanya itu kelak akan diperlihatkan (kepadanya), kemudian 

akan diberi balasan kepadanya dengan balasan yang paling sempurna, 

(Q. S. An-Najm: 39 - 41) 

Janganlah engkau mengadakan tuhan yang lain di samping Allah, nanti 

engkau menjadi tercela dan hina. 

(Q. S. Al-Isra’ : 22) 

Dan janganlah engkau berjalan di bumi ini dengan sombong, karena 

sesungguhnya engkau tidak akan dapat menembus bumi dan tidak akan 

mampu menjulang setinggi gunung. 

(Q. S. Al-Isra’ : 37) 

Sesungguhnya apa pun yang dijanjikan kepadamu pasti datang dan kamu 

tidak mampu menolaknya. 

(Q. S. Al-An’am : 134) 

Sesungguhnya bersama kesulitan ada kemudahan. Maka apabila engkau 

telah selesai (dari sesuatu urusan), tetaplah bekerja keras (untuk urusan 

yang lain), 

(Q. S. Al-Insyirah : 6 - 7) 
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KENDARAAN RODA DUA (YAMAHA JUPITER Z 2004) 
MENGGUNAKAN SIMULASI SOFTWARE MATLAB 6.5 
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Jurusan Teknik Mesin Fakultas Teknik 

Universitas Muhammadiyah Surakarta 

Jl. Ahmad Yani Tromol Pos I Pabelan, Kartasura 

Email : handoko_revolus@yahoo.co.id 
ABSTRAKSI 

Metode pengujian yang digunakan dalam analisis ini adalah mencari 
kekakuan dan redaman suspensi system 2 DOF dari kendaraan roda dua 
(Yamaha Jupiter z 2004), dimana berat kendaraan sebesar 97 kg, dan berat 
penumpang sebesar 60 kg. Sehingga berat total sebesar 157 kg. Kenudian 
dilakukan penimbangan kendaraanbagian depan dan belakang hingga 
didapat 63 kg untuk massa body depan  dan 94 kg untuk massa bodi 
belakang. 

Dari massa yang telah diketahui, maka diperoleh nilai kekakuan dan 
redaman suspensi depan, dimana untuk kekakuan suspensi depan sebesar 
4534,46 N/m dan untuk nilai redaaman suspensi depan sebesar 532,8 Ns/m 
dengan nilai kekakuan roda depan sebesar 4568 N/m. Sedangkan untuk 
kekakuan dan redaman suspensi belakang didapat 9400 N/m untuk 
kekakuan suspensi belakang dan 940 Ns/m untuk redaman suspensi 
belakang dengan kekakuan roda belakang sebesar 10020 N/m. 

Untuk hasil analisa dari data kekakuan dan redaman yang diperoleh 
dapat dimpulkan bahwa, pada suspensi depan memerlukan waktu 4,3 detik 
untuk mencapai stedy state dengan rise time antara 0,0897 detik hingga 
0,858 detik dengan rood disturbance pada body  sebesar 6,64 rad/sec dan 
untuk suspensi 6,4 rad/sec dengan magnitude bada body 43,8 dan 4,62 pada 
suspensi. Sedangkan untuk actuator force nya sebesar 33 rad/sec untuk 
body dan 8,24 rad/sec untuk suspensi dengan magnitude -131 untuk body 
dan -155 untuk suspensi. 

Sedangkan untuk suspensi belakang memerlukan waktu 5,55 detik 
untuk mencapai stedy state dengan rise time antara 0,114 detik hingga 1,02 
detik dengan rood disturbance pada body sebesar 7,95 rad/sec  dan 
suspensi sebesar 7,93 rad/sec dengan magnitude bada body 46,6 dan pada 
suspense sebesar 4,46. Sedangkan untuk actuator forcenya sebesar 40,2 
rad/sec untuk body dan 10 rad/sec untuk suspensi dengan magnitude -135 
untuk body dan -162 untuk suspensi. 

 
 
 

Kata Kunci : Getaran, Suspensi kendaraan roda dua, Kekakuan 
Redaman, Software Matlab 6.5  

mailto:handoko_revolus@yahoo.co.id


xi 
 

DAFTAR ISI 

 

HALAMAN JUDUL ..................................................................................  i 

PERNYATAAN KEASLIAN SKRIPSI ......................................................  ii 

HALAMAN PERSETUJUAN ...................................................................  iii 

HALAMAN PENGESAHAN .....................................................................  iv 

LEMBAR SOAL TUGAS AKHIR .............................................................  v 

MOTTO ...................................................................................................  vi 

PERSEMBAHAN ....................................................................................  vii 

KATA PENGANTAR ...............................................................................  viii 

ABSTRAKSI ............................................................................................  x 

DAFTAR ISI ............................................................................................  xi 

DAFTAR GAMBAR .................................................................................  xiv 

DAFTAR GAMBAR .................................................................................  xvi 

DAFTAR SIMBOL ...................................................................................  xvii 

 

BAB I PENDAHULUAN ..................................................................  1 

1.1. Latar Belakang .............................................................  1 

1.2. Rumusan Masalah .......................................................  2 

1.3. Batasan Masalah .........................................................  3 

1.4. Tujuan Penelitian .........................................................  3 

1.5. Sistematika Penulisan ..................................................  4 

BAB II DASAR TEORI .....................................................................  5 

2.1. Getaran ........................................................................  5 

2.2. Degree Of Freedom (Derajat Kebebasan) ...................  7 

2.3. Kekakuan Dan Redaman .............................................  8 

2.3.1. Kekakuan ..........................................................  8 

2.3.2. Redaman ...........................................................  9 

2.4. Mode Eksitasi ...............................................................  11 



xii 
 

2.5. Getaran Bebas Dengan Redaman ...............................  12 

2.6. Energi ...........................................................................  15 

2.7. Frekuensi Getaran .......................................................  17 

2.8. Pengurangan Logaritmik ..............................................  19 

2.9. Penggandengan koordinat ...........................................  20 

2.9.1. Penggandengan Statik ......................................  22 

2.9.2. Penggandengan Dinamik ..................................  23 

2.9.3. Penggandengan Statik Dan Dinamik .................  24 

2.10. Isolasi Getaran .............................................................  25 

2.10.1 Difinisi ................................................................  25 

2.10.2 Tipe Isolasi Getaran ..........................................  25 

2.10.3 Reduksi Gaya Yang Diteruskan Dari  

Pondasi Keinstrumen ........................................  26 

2.11. Eigenvalue ...................................................................  27 

BAB III  PEMODELAN ANALISIS .....................................................  30 

3.10 Metode Penelitian ..........................................................  30 

3.11 Model Pengujian Suspensi ............................................  32 

3.11.1 Mencari Nilai Kekakuan (k) ...............................  32 

3.11.2 Mencari Nilai Redaman (c) ................................  33 

3.11.3 Menentukan Titik Berat .....................................  34 

3.11.4 Frekuensi Natural ..............................................  35 

3.11.5 Pemodelan suspensi .........................................  36 

3.11.6 Diagram Benda Bebas suspensi sepada Motor  37 

3.11.7 Model Fungsi Transfer ......................................  39 

3.12 Sistem Respon Getaran ................................................  41 

3.13 Lokasi Pengujian ...........................................................  43 

3.14 Alat Dan Bahan Pengujian .............................................  44 

3.15 Prosedur Pengujian .......................................................  51 

3.16 Kesulitan Dalam Pengujian ............................................  53 



xiii 
 

BAB IV  ANALISIS DAN PEMBAHASAN...........................................  54 

4.10 Hasil Dan Pembahasan .................................................  54 

4.10.1 Respon Gangguan Jalan Dan Gaya Terhadap  

Body dan Suspensi ...........................................  56 

4.10.2 Respon Getaran Suspensi Depan .....................  61 

4.10.3 Respon Getaran Suspensi Belakan ..................  63 

BAB V  PENUTUP ............................................................................  66 

5.10 Kesimpulan ....................................................................  66 

5.11 Saran .............................................................................  68 

DAFTAR PUSTAKA 

LAMPIRAN 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



xiv 
 

DAFTAR GAMBAR 

 

Gambar 2.1. Kekakuan Pegas ...............................................................  8 

Gambar 2,2, Peredaman Dalam Suspensi Hidroulik ..............................  9 

Gambar 2.3. Macam-macam Bentuk Eksitasi ........................................  12 

Gambar 2.4. Diagram Getaran Pegas Dengan Peredam .......................  13 

Gambar 2.5. Siklus Getaran Teredam ...................................................  14 

Gambar 2.6. Frekuesi Getaran ...............................................................  15 

Gambar 2.7. Pengurangan logaritmik sebagai fungsi  ..........................  17 

Gambar 2.8. Koordinat-koordinat yang menghasilkan Penggandengan  

yang statik .........................................................................   20 

Gambar 2.9. Koordinat-koordinat yang menghasilkan  

Penggandengan dinamik ...................................................  21 

Gambar 2.10.Koordinat-koordinat yang menghasilkan statik  

Dan penggandengan dinamik. ...........................................  22 

Gambar 2.11. Tipe Isolasi Getaran ........................................................  23 

Gambar 2.12. Reduksi gaya yang diteruskan dariPondasi  

ke instrument. ..................................................................  24 

Gambar 3.1. Diagram Alir Penelitian ......................................................  28 

Gambar 3.2. Model Pengujian Suspensi ................................................  30 

Gambar 3.3. Menentukan Titik Berat .....................................................  32 

Gambar 3.4. Suspensi Aktif Sepeda Motor ............................................  34 

 



xv 
 

Gambar 3.5. Diagram benda bebas pemodelan suspensi sepeda  

motor. ................................................................................  35 

Gambar 3.6. respon waktu  untuk sistem di bawah-damped ..................  39 

Gambar 3.7. Respon waktu untuk sistem Redaman Kritis .....................  40 

Gambar 3.8. respon waktu  untuk sistem over-damped .........................  40 

Gambar 3.9. Suspensi Depan Dan Belakang .........................................  42 

Gambar 3.10. Dudukan Massa ..............................................................  43 

Gambar 3.11. Box /penampung massa ..................................................  44 

Gambar 3.12. Penggaris 60 cm .............................................................  44 

Gambar 3.13. Jangka sorong .................................................................  45 

Gambar 3.14. Timbangan ......................................................................  46 

Gambar 3.15. Pasir ................................................................................  47 

Gambar 3.16. Tabung Viskositas (Picnometer) ......................................  47 

Gambar 3.17 Oli Suspensi .....................................................................  48 

Gambar 3.18. Stopwatch ........................................................................  49 

Gambar 4.1. Respon pengaruh gangguan jalan dan gaya terhadap  

body (ab) dan suspensi (sd) bagian depan kendaraan .....  54 

Gambar 4.2. Respon pengaruh gangguan jalan dan gaya terhadap  

body (ab) dan suspensi (sd) bagian belakang kendaraan .  57 

Gambar 4.3. Respon Getaran Suspensi Depan .....................................  59 

Gambar 4.4. Respon Getaran Suspensi belakang .................................  61 

 

 



xvi 
 

DAFTAR TABEL 

Tabel 3.1. Tabel Parameter ....................................................................  35 

Tabel 4.1. Data/Spesifikasi suspensi depan ...........................................   52 

Tabel 4.2. Data/Spesifikasi  suspensi belakang .....................................   53 

Tabel 4.3. Respon  Body dan suspensi depan terhadap (r) dan (fs) ......   56 

Tabel 4.4. Respon  Body dan suspensi belakang terhadap (r) dan (fs) ..   59 

Tabel 4.5. Respon Getaran Suspensi Depan .........................................   61 

Tabel 4.6. Respon Getaran Suspensi Belakang .....................................   63 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



xvii 
 

DAFTAR SIMBOL 

 

                                                           

                                                          

       

                         

                     

                           

                                 

                     

                       

                                               

                                                              

                                                           

                                             

                                        

                   

                                                        

                                      

                                      


