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ABSTRACT 

 

 

 Dynamic performance of a vehicle is the important aspect in designing a vehicle. As for 

commercial vehicle which is related in delivering passengers and goods, comfort and safety are 

the crucial characteristics that must be taken into consideration. Three type of test simulation 

which cover ride, handling and stability criteria were carried out to determine the behavior of 

the vehicle in real world driving condition. Every test was carried out with different test 

parameters at different vehicle’s speeds and masses. In the ride criteria, the bounce sine sweep 

test was carried out to represent the motion of vehicle when travelling on uneven road surface. 

Then, the handling criteria used double lane change test to represent the motion of vehicle during 

overtaking on the highway. For the stability criteria, J-turn type test was carried out to represent 

motion of vehicle when a sharp steering input was applied to the vehicle in an event of avoiding 

obstacle during emergency situation. All of the results from the tests are analyzed based on 

different test parameters to determine the difference in dynamic behavior of the vehicle. Higher 

values of vehicle’s speed and produce higher value of test output results. 
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ABSTRAK 

 

 

 Prestasi dinamik sesebuah kenderann ialah suatu aspek yang amat penting dalam fasa 

rekaan kenderaan. Bagi kenderaan komersial yang amat berkait dalam kerja penghantaran 

penumpang dan barang-barangan, keselesaan dan keselamatan adalah ciri penting yang perlu 

diambil kira dalam fasa rekaan kenderaan. Oleh itu, tiga jenis ujian simulasi yang merangkumi 

ciri penunggangan, pengendalian dan kestabilan telah dijalankan untuk menilai kelakuan 

kenderaan dalam situasi pemanduan sebenar. Setiap ujian dijalankan dengan menggunakan 

parameter ujian yang berbeza iaitu kelajuan berbeza dan berat berbeza. Dalam ciri 

penunggangan, ujian “Bounce sine sweep” telah dijalankan untuk mewakili pergerakan 

kenderaan ketika melalui permukaan jalan yang tidak rata. Selepas itu, ciri pengendalian 

menggunakan ujian “Double lane change” untuk mewakili pergerakan kenderaan kereta ketika 

memotong di jalan raya. Untuk ciri kestabilan, ujian “J-turn type” telah dijalankan untuk 

menunjukkan pergerakan kenderaan ketika stereng diputarkan dengan keadaan yang tergesa-

gesa untuk mengelak daripada halangan ketika situasi kecemasan. Semua keputusan ujian yang 

telah dijalankan akan dianalisa berdasarkan perbezaan parameter ujian untuk menentukan 

keadaan kenderaan. Kelajuan dan berat kenderaan yang tinggi akan menghasilkan keputusan 

ujian yang tinggi.  
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