V.1.

BAB V
KESIMPULAN DAN SARAN

Kesimpulan

Berdasarkan hasil analisis dan pembahasan yang telah dilakukan terhadap

kendaraan listrik Mitsubishi L100 EV, dapat ditarik kesimpulan sebagai

berikut.

1. Pada sudut belok 25° dengan radius Ackerman 5,129 m, kendaraan
Mitsubishi L100 EV mencapai kecepatan kritis skid sebesar 22,84
km/jam (aspal kering) dan 18,06 km/jam (aspal basah), serta
kecepatan kritis rofflover 23,85 km/jam mengindikasikan bahwa batas
stabilitas dinamis kendaraan ini tergolong rendah dan rentan terhadap
kehilangan kendali pada manuver belok, khususnya di permukaan jalan

basah.

2. Fenomena skid secara konsisten mendahului rollover dengan selisih

kecepatan kritis hanya 1,01 km/jam, membuktikan bahwa Mitsubishi
L100 EV berkarakter skid-prone, di mana kegagalan adhesi lateral
lateral merupakan moda ketidakstabilan primer yang lebih dominan

dibandingkan risiko terguling.

3. Analisis pengaruh variabel sudut belok terhadap kecepatan kritis skid

dan rollover menunjukkan hubungan berbanding terbalik yang
konsisten. Semakin besar sudut belok, semakin kecil radius tikungan
Ackerman, sehingga kecepatan kritis skid maupun rollover semakin
rendah. Pada sudut 0° seluruh nilai kecepatan kritis jauh melampaui
batas operasional kendaraan 100 km/jam sehingga kendaraan aman
dari risiko kehilangan stabilitas. Namun, mulai sudut 10° hingga 30°,
seluruh nilai kecepatan kritis turun drastis hingga berada di bawah 40
km/jam, dengan nilai terendah 16,23 km/jam pada kondisi aspal basah
sudut 30°. Pada seluruh variasi sudut yang diuji, urutan kejadian
ketidakstabilan tetap konsisten yaitu skid aspal basah — skid aspal
kering — rollover, dengan selisih antar ketiganya yang semakin
menyempit seiring bertambahnya sudut belok, sehingga margin
keselamatan kendaraan menjadi sangat kritis pada manuver belok

tajam.
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V.2,

Saran

Berdasarkan hasil penelitian yang telah dilakukan, terdapat beberapa saran

untuk pengembangan penelitian dan pengguna kendaraan selanjutnya.

1. Pengemudi disarankan menjaga kecepatan di bawah 18,06 km/jam
saat bermanuver belok pada kondisi jalan basah guna menghindari
risiko skid.

2. Pengemudi harus menghindari akselerasi maupun pengereman
mendadak saat bermanuver belok, mengingat transisi dari sk/d menuju
rollover terjadi dalam selisih kecepatan yang sangat sempit (1,01
km/jam).

3. Tambahkan variable beban muatan untuk hasil yang lebih presentatif
terhadap kondisi operasional nyata.

4. Simulasikan menggunakan perangkat lunak dinamika kendaraan seperti
CarSim, ADAMS/Car atau Sejenisnya, sehingga perilaku kendaraan
dapat disimulasikan secara langsung dan lebih mendetail.

5. Penggunaan model matematis yang lebih kompleks untuk analisis yang
lebih rinci dan akurat.

6. Perluasan variasi kondisi jalan seperti mempertimbangkan kondisi
permukaan lain antara permukaan tanah, krikil, atau jalan

bergelombang.
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