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INTISARI

Sektor kendaraan listrik di Indonesia tengah mengalami pertumbuhan yang pesat,
didorong oleh program nasional percepatan adopsi kendaraan bermotor listrik
berbasis baterai. Kendati kendaraan listrik menawarkan sejumlah keunggulan
seperti efisiensi energi yang lebih baik dan posisi pusat gravitasi yang cenderung
lebih rendah daripada kendaraan berbahan bakar konvensional, risiko kehilangan
kendali saat melakukan manuver menikung tetap tidak dapat diabaikan. Dua
kondisi ketidakstabilan yang kerap dijumpai dalam situasi tersebut adalah skid dan
rollover. Penelitian ini bertujuan untuk menetapkan batas kecepatan kritis
terjadinya skid dan rollover, sekaligus mengidentifikasi fenomena ketidakstabilan
mana yang lebih dahulu muncul pada kendaraan listrik Mitsubishi L100 EV.
Metode yang digunakan dalam penelitian ini adalah metode kuantitatif dengan
pendekatan analitis-eksperimental. Pengumpulan data dilakukan melalui
pengukuran langsung terhadap bobot kendaraan, distribusi beban pada setiap
sumbu, dimensi fisik kendaraan, sudut kemiringan, serta sudut belok roda depan.
Seluruh parameter tersebut kemudian dimanfaatkan untuk menentukan posisi
pusat gravitasi (CoG), menghitung radius belok Ackerman, serta memodelkan
kecepatan kritis skid dan rollover secara matematis menggunakan perangkat lunak
MATLAB. Pengujian dilaksanakan pada dua kondisi permukaan jalan, yakni aspal
kering dan aspal basah, dengan sudut belok acuan sebesar 25°.

Berdasarkan hasil analisis, pada radius belok Ackermann senilai 5,129 m,
kecepatan kritis skidtercatat sebesar 22,84 km/jam untuk kondisi aspal kering dan
18,06 km/jam untuk kondisi aspal basah. Adapun kecepatan kritis rollover
diperoleh sebesar 23,85 km/jam. Temuan ini memperlihatkan bahwa skid secara
konsisten mendahului rollover dengan selisih kecepatan kritis sebesar 1,01
km/jam. Analisis terhadap variasi sudut belok turut membuktikan bahwa semakin
besar sudut belok yang diterapkan, semakin kecil radius tikungan yang terbentuk,
sehingga kecepatan kritis untuk kedua jenis ketidakstabilan tersebut ikut menurun.
Dengan demikian, dapat disimpulkan bahwa Mitsubishi L100 EV bersifat skid-
prone, yakni kehilangan daya cengkram lateral merupakan moda ketidakstabilan
yang paling dominan ketika kendaraan melakukan manuver menikung.

Kata kunci: kendaraan listrik, Mitsubishi L100 EV, stabilitas dinamis, skid, rollover,

radius Ackermann.
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ABSTRAK

Indonesia’s electric vehicle sector has witnessed remarkable growth, driven by
national programs aimed at accelerating the adoption of battery-powered electric
vehicles. Although electric vehicles offer notable benefits—including superior
energy efficiency and a relatively lower center of gravity compared to their
conventional counterparts—the risk of vehicle instability during cornering
maneuvers remains a critical concern. Skid and rollover represent two of the most
prevalent forms of such instability. This study seeks to establish the critical speeds
at which skid and rollover occur, as well as to determine which instability mode
manifests first in the Mitsubishi L100 EV.

A quantitative approach combining analytical and experimental methods was
employed in this research. Data collection involved direct field measurements of
vehicle weight, axle load distribution, vehicle dimensions, inclination angle, and
front wheel steering angle. These parameters were subsequently utilized to
determine the center of gravity (CoG) position, compute the Ackermann turning
radius, and develop mathematical models for predicting critical skid and rollover
speeds using MATLAB software. The analysis was performed under two road
surface conditions—dry and wet asphalt—at a reference steering angle of 25°.
The findings revealed that at an Ackermann turning radius of 5.129 m, the critical
skid speed reached 22.84 km/h on dry asphalt and 18.06 km/h on wet asphalt,
while the critical rollover speed was determined to be 23.85 kmy/h. These results
consistently demonstrate that skid precedes rollover, with a critical speed
difference of 1.01 kmy/h between the two phenomena. The steering angle variation
analysis further confirmed that larger steering angles produce smaller turning radii,
consequently lowering the critical speeds for both skid and rollover. In conclusion,
the Mitsubishi L100 EV exhibits a skid-prone behavior, wherein lateral adhesion
loss constitutes the dominant mode of instability during cornering maneuvers.
Keywords: clectric vehicle, Mitsubishi L100 EV, dynamic stability, skid, rollover,

Ackermann radius
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