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ABSTRAK

Kajian ini melibatkan pengenalan kepada sistem suspensi (suspension) bagi
kereta lumba. Kajian dilakukan bagi mereka bentuk dan memfabrikasi lengan
kawalan di dalam sistem pengantungan bagi formula kereta lumba universiti
(formula intervasity racing car). Kajian dilakukan terhadap daya-daya yang
bertindak ketika kenderaan berada didalam keadaan statik, memecut, membrek dan
ketika mengambil selekoh. Di dalam kajiaan ini, ia melibatkan pemilihan reka bentuk
dan bahan dalam mereka bentuk lengan kawalan. Penggunaan perisian komputer
dilakukan bagi memudahkan proses mereka bentuk dan memilih bahan yang sesuai
bagi merekabentuk sistem pengantungan yang kuat. Bagi mereka bentuk komponen
pengunaan perisiaan ‘solid work 2005> dan Catia V5RI2 telah digunakan dan bagi
menganalisis tegasan terhadap komponen pula perisiaan ‘cosmosDesignSTAR 4.0’
digunakan.
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ABSTRACT

This research paper is about the introduction to the suspension system for
formula intervarsity racing car. This research is done to design and fabricate control
arm of the suspension system for the formula intervarsity racing car. During the
research, study on the forces acting on the car is done while in the static,
accelerating, braking, and cornering condition. Also in this research is the selection
of design and material in the designing of the control arm. The use of computer
software is done to ease the design and material selection in order to design a tough
and reliable suspension system. For the component designing the SolidWorks 2005
and CATIA V5RI12 are used and for the stress analysis of the component
CosmosDesignSTAR 4.0 is used.
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BAB 1

PENGENALAN

1.1 Objektif

e Mereka bentuk lengan kawalan sistem gantungan bagi kereta lumba
Formula Universiti.

e Menganalisis perihal lengan kawalan bagi sistem gantungan kereta lumba
formula Universiti.

e Menghasilkan reka bentuk yang optimum dengan mengurangkan berat.

1.1.1 Projek Sarjana Muda (PSM)

Projek sarjana muda (PSM) merupakan satu kajian ilmiah dan saintifik yang
berkaitan dengan bidang pengajian di fakulti yang mesti disediakan oleh pelajar
tahun akhir bagi memenuhi salah satu syarat memperoleh ijazah sarjana muda.
Matlamat PSM adalah untuk mempertingkatkan pengetahuan dan kemahiran pelajar
dalam menyelesaikan masalah secara kajian ilmiah dan saintifik bagi melahirkan ahli
profesional yang mahir, berkualiti dan kompeten.

Objektif PSM ialah:

a. Melatih dan meningkatkan keupayaan pelajar menggunakan pengetahuan
serta pengalaman amali dalam bidang kejuruteraan yang berkaitan dalam

menjalankan PSM
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b. Melahirkan pelajar yang mampu untuk membangunkan kaedah
penyelidikan, analisis, reka bentuk, penghasilan produk serta
berkebolehan membuat penilaian.

c. Melatih pelajar agar berkemampuan mengendalikan kerja-kerja dengan
penyeliaan yang minimum dan berdikari di dalam menjalankan dan
menghasilkan projek akademik dan seterusnya berkebolehan dalam
menyampaikan hasil projek menerusi seminar dan laporan bertulis.

d. Menanamkan minat dan meningkatkan kecenderungan pelajar supaya

mempunyai minat untuk berkecimpung dalam bidang penyelidikan.

1.1.2 Skop projek

a. Mereka bentuk komponen lengan kawalan bagi sistem gantungan kereta
lumba formula universiti (formula intervarsity racing car).

b. Menganalisis daya-daya yang bertindak lengan kawalan atas dan bawah
berserta rod penolak.

c. Mereka bentuk lengan kawalan yang ringan dan selamat digunakan bagi
tujuan perlumbaan.

d. Mereka bentuk lengan kawalan dengan menggunakan perisian terbantu
komputer CAD (SolidWork dan CATIA).

e. Menganalisis lengan kawalan dengan menggunakan kaedah FEA (finite
element analysis).

f. Memfabrikasi lengan kawalan mengikut reka bentuk yang telah
dihasilkan.
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