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ABSTRAK

SIMULASI STATIS DAN SIMULASI DINAMIS PADA
RANGKA SEPEDA MOTOR LISTRIK DENGAN KONDISI
PENGEREMAN

Perkembangan motor listrik menuntut desain rangka yang lebih efisiensi serta
kenyamanan berkendara. Rangka berfungsi menopang beban pengendara sekaligus
menerima gaya akibat kondisi jalan maupun pengereman, sehingga perlu dianalisis
ketahanannya secara komprehensif. Penelitian ini mengevaluasi desain rangka
sepeda motor listrik agar lebih ringan, kuat, dan aman dengan metode simulasi
numerik berbasis Finite Element Analysis (FEA). Metode yang digunakan secara
simulasi statis dan simulasi dinamis dengan pembebanan 80 kg. Tujuan analisis
simulasi statis tersebut untuk menentukan hasil nilai tegangan von mises, total
deformasi, dan nilai safety factor. Analisis simulasi dinamis dilakukan pada kondisi
pengereman dengan kecepatan awal 30 km/jam dan deselerasi sebesar 6,02
m/s? untuk meninjau pengaruh gaya inersia serta umur kelelahan desain rangka.
Selain itu, hasil dari penelitian ini didapatkan grafik S-N curve pada simulasi statis
dan dinamis. Spesifikasi material yang digunakan adalah AISI 4130 Steel, dan hasil
simulasi divalidasi melalui perhitungan analitik pada titik kritis. Penelitian ini
menggunakan nilai acuan safety factor sekitar 1,25-2,0 pada simulasi statis dan
2,0-2,5 pada simulasi dinamis. Hasil analisis yang dilakukan secara statis
mendapatkan nilai tegangan Von mises sebesar 52,99 MPa, nilai total deformasi
maksimal sebesar 0,20 mm, dan nilai safety factor sebesar 8,6. Sedangkan analisis
secara dinamis didapatkan hasil nilai tegangan Von mises sebesar 77,082 MPa, nilai
total deformasi maksimal sebesar 0,0897 mm, dan nilai safety factor sebesar 5,96.
Sementara itu, untuk hasil perhitungan analitik tegangan prinsipal dengan nilai
error sebesar 4,4% dan 4,9% yang masih bisa dikatakan akurat karena nilai error
dibawah 5%.

Kata Kunci : FEA, tegangan, deformasi, safety factor.

vii



ABSTRACT

STATIC SIMULATION AND DYNAMIC SIMULATION ON ELECTRIC
MOTORCYCLE FRAME WITH BRAKING CONDITIONS

The development of electric motorcycles demands a more efficient frame design and
driving comfort. The frame functions to support the rider's load while also receiving
forces due to road conditions and braking, so its durability needs to be analyzed
comprehensively. This study evaluates the design of an electric motorcycle frame to
be lighter, stronger, and safer using a numerical simulation method based on Finite
Element Analysis (FEA). The method used is static simulation and dynamic
simulation with a load of 80 kg. The purpose of the static simulation analysis is to
determine the results of the von Mises stress value, total deformation, and safety
factor value. The dynamic simulation analysis was carried out under braking
conditions with an initial speed of 30 km/h and a deceleration of 6.02 m/s? to
review the effect of inertial forces and the fatigue life of the frame design. In
addition, the results of this study obtained S-N curve graphs in static and dynamic
simulations. The material specifications used are AISI 4130 Steel, and the
simulation results are validated through analytical calculations at critical points.
This study uses a safety factor reference value of around 1.25-2.0 in static
simulations and 2.0-2.5 in dynamic simulations. The results of the static analysis
obtained a Von Mises stress value of 52.99 MPa, a maximum total deformation
value of 0.20 mm, and a safety factor value of 8.6. While the dynamic analysis
obtained a Von Mises stress value of 77.082 MPa, a maximum total deformation
value of 0,0897 mm, and a safety factor value of 5.96 . Meanwhile, for the results
of the analytical calculation of the principal stress with an error value of 4.4% and
4.9% which can still be said to be accurate because the error value is below 5%.

Keywords: FEA, stress, deformation, safety factor.
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