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Abstrak

Mobil listrik merupakan mobil yang digerakan dengan motor listrik, menggunakan energi listrik
yang disimpan dalam baterai atau tempat penyimpanan energi lainnya. Politeknik Harapan Bersama
berpartisipasi aktif dalam upaya meningkatkan kesadaran akan kendaraan yang ramah lingkungan dengan
menciptakan mobil listrik yan diberi nama “Tuxuci”. Pada mobil listrik terdapat dua jenis sistem
penggerak, yaitu sistem penggerak model gear rasio dan sistem penggerak model in wheel. Akselerasi
pada kedua sistem penggerak berbeda, tergantung pada kondisi lintasan yang dilalui. Oleh karena itu
dilakukan penelitian dengan membandingkan akselerasi pada sistem penggerak model gear rasio dengan
sistem penggerak model in wheel mobil listrik Tuxuci Politeknik Harapan Bersama berdasarkan waktu
tempuh mobil dengan jarak yang ditentukan pada lintasan datar dan lurus.Untuk dapat mengetahui
perbandingan akselerasi antara dua model system penggerak, peneliti melakukan pengujian dengan cara
melihat kecepatan pada jarak 200 m, 300 m dan 400 m. Dikarenakan hasil uji coba dari system penggerak
model gear rasio sudah dilakukan penelitian sebelumnya oleh saudara Riza Bachtiar, maka peneliti fokus
melakukan pengujian dengan menggunakan sistem penggerak model in wheel.-Dari hasil pengujian ini
dapat disimpulkan bahwa penggunaan sistem penggerak model in wheel dari segi laju kecepatan dan
percepatan pada lintasan lurus dan datar lebih efisien dibandingkan dengan penggunaan sistem
penggerakgear rasio. Pada penggunaan system penggerak model in wheel yang perlu diperhatikan adalah
hall sensor yang sering rusak, kabel-kabel penghubung dari baterai, kontroler dan motor karena hal-hal
tersebutlah yang menjadi permasalahan pada penggunaan sistem penggerak model in wheel.
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1. Pendahuluan
Mobil listrik adalah mobil yang
digerakkan dengan motor listrik

sistem penggerak. Dalam mobillistrik
sendiri ada dua model sistem penggerak
yaitu 1. Model Gear Rasioatau penggerak

menggunakan energi listrik yang disimpan
dalam baterai atau tempat penyimpanan
energi lainnya™. Energi yang digunakan
pada mobil listrik merupakan energi
terbarukan, yang berarti sumber energi yang
dapat diperbaruhi dan ramah lingkungan.
Berbeda dengan energi bahan bakar fosil
yang paling banyak digunakan saat ini
namun sumber energinya tidak dapat
diperbarui dan mencemari lingkungan.
Mobil listrik yang dibuat ini diberi
nama Tuxuci, yang merupakan kependekan
dari Poci Tahu Achi. Dalam pembuatan
mobil listrik ini diharapkan dapat berperan
aktif dalam pengembangan kendaraan yang
menggunakan energi terbarukan dan ramah
lingkungan. Selain menggunakan energi
yang ramah lingkungan, sebuah kendaraan
harus memiliki efisiensi dalam penempatan

dengan penggunaan gear, 2. Model In Wheel
yang mana pada model ini penggerak
langsung berada pada roda kendaraan.
Dalam penelitian ini dilakukan penelitian
tentang perbandingan akselerasi mobil
listrik  potachi  menggunakan  sistem
penggerak model gear rasio28:30 dengan
model in wheel pada jarak 200 m, 300 m
dan 400 m.

2. Metode Penelitian
Tabel 1.Alat yang dibutuhkan dalam pengujian

No Nama Alat Jumlah

1. Stopwatch 1

Speedometer Digital

Obeng (+), ()

Kunci Shock

Kunci T

SHECH IR N
I

Kunci Pas

131




Jurnal Nozzle VVolume 5 Nomor 2 Juni 2016

[ 7. ] Meteran | 1
Tabel 2.Bahan
No Nama Alat Jumlah
1 Mobil Listrik Sistem 1

Penggerak Gear Rasio

2 Mobil Listrik  Sistem 1
" | Penggerak In Wheel

3. Hasil dan Pembahasan

Gear 2
Motor Listrik J Konektor

Gear 30 Couple Joint

1 J:H ‘ ‘\-H;gﬁLJ
Gambar 1. Sistem Penggerak Model Gear
Rasio 28 :30)

1. Hasil Pengujian Jarak 200 Meter Pada
pengujian akselerasi pada jarak 200
meter mobil listrik Potachi Politeknik
Harapan Bersama dengan menggunakan
sistem penggerak model gear rasio
dengan perbandingan roda gigi 28 — 30.
Adapun akselerasi mobil listrik Potachi
Politeknik Harapan Bersama dapat
diketahui menggunakan rumus
percepatan rata-rata sebagaimana
perhitungan dibawah ini:

a. Percepatan Rata-Rata Pengujian Ke-1
Al
T At
_wi-vl

e

LODD
2E00
1544 =—0=

18.3m/=

T 19.44s

= 0,94 m/s2

(&6x ) -0m/=

b. Pergepatan Rata-Rata Pengujian Ke-2
g
_wi-wl

T oz-tl

(68 1000

— 2600
17.63— 0=

_188m/=

17.63 =

) -0m/=
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= 1.06 m/s?
c. Percepatan Rata-Rata Pengujian Ke-3

a==
T At

v2-vl

T rz-rl
|:Ei4 x 100D

) -0mf=
21.28=—0=
_17.3m/e
21.28=
=0,81 m/s?

2. Hasil Pengujian Jarak 300 Meter
Pada pengujian akselerasi pada jarak 300
meter mobil listrik Potachi Politeknik
Harapan Bersama dengan menggunakan
sistem penggerak model gear rasio
dengan
Perbandingan roda gigi 28 — 30 didapat
hasil seperti tabel dibawah ini :
Tabel 3. Pengujian Gear Rasio Jarak 300

Meter
Adapun akselerasi mobil listrik Potachi

Tahap | Waktu Kecepatan | Percepatan

Uji Tempuh Akhir Rata-rata
Ke-1 29.31s 66 km/h 0.62 m/s?
Ke-2 27.76 s 67 km/h 0.67 m/s?
Ke-3 26.93s | 68km/h 0.69 m/s?

Politeknik Harapan Bersama dapat
diketahui menggunakan rumus percepatan
rata-rata sebagaimana perhitungan dibawah
ini:

a. Percepatan Rata-Rata Pengujian Ke-1
Aw

T At
_wi-wvl

Tzt
1000
j-2=1e] i)
28931=—-0=
_ 183 m/detik
258,31 detik

(B6x ) -0m/=

= 0,62 m/detik?
b. Per(iepatan Rata-Rata Pengujian Ke-2

T

wvZ-vl

T 2-rl
(&7 xﬁ} -0m/s
— BEOD
27.76s— 0=
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_1lg.em/e
2776

= 0,67 m/s?

c. Percepatan Rata-Rata Pengujian Ke-3
Aw
A=
_wi-vl

T2t
(68 xﬁ} -0 m/s
— 2500
2693 e—0e
_188m/s

2693 =
= 0,69 m/s?

3. Hasil Pengujian Jarak 400 Meter
Pada pengujian akselerasi pada jarak 400
meter mobil listrik Potachi Politeknik
Harapan Bersama dengan menggunakan
sistem penggerak model gear rasio
dengan perbandingan roda gigi 28 — 30
didapat hasil seperti tabel dibawah ini :

Tabel 4. PengujianGear Rasio Jarak 400 Meter

Tahap | Waktu Kecepatan | Percepatan
Uji Tempuh Akhir Rata-rata
Ke-1 34.10s 67 km/h 0.54 m/s?
Ke-2 30.05s 69 km/h 0.63 m/s?
Ke-3 31.13s 68 km/h 0.65 m/s?

Adapun akselerasi mobil listrik Potachi
Politeknik Harapan Bersama dapat diketahui
menggunakan rumus percepatan rata-rata
sebagaimana perhitungan dibawah ini :

a. Percjepatan Rata-Rata Pengujian Ke-1

~ ge0D
3410=—0=

_ 1l8.6m/e
T 3s10s
= 0,54 m/s2
b. Percepatan Rata-Rata Pengujian Ke-2
_
T oAt
_wi-wl

T oe2-tl
(&9 xﬁ} -0m/=
— EE0D
30.05=—-0=
_ 181 m/e

30.05 s
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= 0,63 m/s?
c. Percepatan Rata-Rata Pengujian Ke-3
- e
T At
_wi-vl

T rz-n1
(&8 xﬁ} -0m/s
— BEOD
3113 =—-0=
_188m/e
31.13 =

= 0,60 m/s?

2. Pengujian  Menggunakan  Sistem

Penggerak Model In Wheel

J

Swing Arm

N

Motor Listrik
Lanasuna Pada Ban

N

Gambar 2. (Sistem Penggerak Model In
Wheel)

4. Hasil Pengujian Jarak 200 Meter

Pada pengujian akselerasi pada jarak
200 meter mobil listrik Potachi Politeknik
Harapan Bersama dengan menggunakan
sistem penggerak model in wheel didapat
hasil seperti tabel dibawah ini :

Tabel 5 Pengujianin Wheel Jarak 200 Meter

Tahap | Waktu Kecepatan Percepatan

Uji Tempuh Akhir Rata-rata
Ke-1 12.57s 95.2 km/h 2.10 m/s?
Ke-2 12.60s 94.8 km/h 2.08 m/s?
Ke-3 12.60s 94.8 km/h 2.08 m/s?

Adapun akselerasi mobil listrik Potachi
Politeknik Harapan Bersama dapat diketahui
menggunakan rumus percepatan rata-rata
sebagaimana perhitungan dibawabh ini :

a. Percepatan Rata-Rata Pengujian Ke-1

133



Jurnal Nozzle VVolume 5 Nomor 2 Juni 2016

a==
T At

L

—wvl

T e2-tl
(95.2 %2200y
= F1=16] 6]
1257 =-0=
_ 26.44m/s

T 1257
=2.10 m/s?
b. Per(iepatan Rata-Rata Pengujian Ke-2

-0m/e

T At
_wi-wl

1

. 1000
(94.8=x
— 2600

12.60detik— 0=
_ 26.33m/=
1260 =
= 2.08 m/s?
c. Percepatan Rata-Rata Pengujian Ke-3
_ A
T At
_wi-wl

) -0m/=

Tzt

(94.8x 1000
- 2600
12.60=—0=

_ 28.33m/=

T 1a3s
=2.08 m/s2

) -0m/=

5. Hasil Pengujian Jarak 300 Meter

Pada pengujian akselerasi pada jarak
300 meter mobil listrik Potachi Politeknik
Harapan Bersama dengan menggunakan
sistem penggerak model in wheel didapat
hasil seperti tabel dibawah ini :
Tabel 6 Pengujianin Wheel Jarak 300 Meter
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vZ-vl

T rz-nl
p e o]
j=0=1e]x]
le.32=—0 &
_ 2a.50m/e
132 =
=1.62 m/s?
b. Percepatan Rata-Rata Pengujian Ke-2
_ 4w
T At
_wi-vl

(95.4x ) -0mf=

ezt

- 1000
(94.8x
— ZE00

18.3%=—0 =
_ 26.33m/=

T 1639s
=1.60 m/s?

c. Percepatan Rata-Rata Pengujian Ke-3
_
T At
_wi-vl

) -0m/=

Tzt
(94.7% 1000
= j-2=1e] i)
16.3%9=—0=
26.30 m/s
1639 =

1.60 m/s?

) -0mf=

6. Hasil Pengujian Jarak 400 Meter

Pada pengujian akselerasi pada jarak
400 meter mobil listrik Potachi Politeknik
Harapan Bersama dengan menggunakan
sistem penggerak model in wheel didapat
hasil seperti tabel dibawah ini :

Tabel 7. Pengujianin Wheel Jarak 400
Meter

Tahap | Waktu Kecepatan Percepatan

Uji Tempuh Akhir Rata-rata
Ke-1 16.32s 95.4 km/h 1.62 m/s?
Ke-2 16.39 s 94.8 km/h 1.60 m/s?
Ke-3 16.40's 94.7 km/h 1.60 m/s?

Tahap | Waktu Kecepatan | Percepatan

Uji | Tempuh Akhir Rata-rata
Ke-1 | 20.09s | 95.4 km/jam | 1.31 m/s?
Ke-2 | 20.26s | 94.6 km/jam | 1.29 m/s?
Ke-3 | 20.23s | 94.5 km/jam | 1.29 m/s?

Adapun akselerasi mobil listrik Potachi
Politeknik Harapan Bersama dapat diketahui
menggunakan rumus percepatan rata-rata
sebagaimana perhitungan dibawah ini :

a. Per(iepatan Rata-Rata Pengujian Ke-1

T

Adapun akselerasi mobil listrik Potachi
Politeknik Harapan Bersama dapat diketahui
menggunakan rumus percepatan rata-rata
sebagaimana perhitungan dibawabh ini :

a. Percepatan Rata-Rata Pengujian Ke-1
-
T At
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v2-vl

1

20.00e—08
_ 26.50m/=

20,09 =
=1.31 m/s2

b. Percepatan Rata-Rata Pengujian Ke-2
_ iy
T At
_wi-wl

T e2-tl
(946%x 0y _gm/s
2500

20,265 0=8
26.27 mj=

20,26 5
1.29 m/s2

c. Percepatan Rata-Rata Pengujian Ke-3
_ v
T At
_wi-vl

T ra-tl

(945 xo00
= F1=16] 6]
20,23=—0=
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4. Kesimpulan

Akselerasi pada penggunaan sistem
penggerak model in wheel lebih baik
dibandingkan  akselerasi  pada  saat
penggunaan sistem penggerak model gear
rasio. Pada jarak 200 meter akselerasi
sistem penggerak model in wheel sebesar
2.08 m/s?, sedangkan sistem penggerak gear
rasio sebesar 0.96 m/s2. Pada jarak 300
meter akselerasi model in wheel sebesar
1.60 m/s?, sedangkan sistem penggerak gear
rasio sebesar 0.66 m/s2. Pada jarak 400
meter akselerasi model in wheel sebesar1.29
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m/s?, sedangkan sistem penggerak gear
rasio sebeasar 0.60 m/s2. Getaran mobil
tidak besar ketika menggunakan sistem
penggerak model in wheel. Berbeda jika
menggunakan sistem penggerak model gear
rasio yang mana getaran mobil sangat besar
karena gerakan dari gear rasio yang
menyebabkan pengurangan akselerasi.
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