1 PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

UAV (Unmanned Aerial Vehicle) atau dikenal juga dengan drone merupakan
pesawat terbang yang tidak memiliki pilot di dalamnya. UAV diciptakan dalam
berbagai ukuran, desain, dan tujuan tertentu. Pada awalnya, UAV merupakan
pesawat terbang yang dapat dikendalikan jarak jauh yang disebut dengan RPV
(remotely piloted vehicle) [1]. Namun sekarang UAV sudah bisa terbang secara

otonom (autonomously) dengan me ra rencana penerbangan program
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UAV adalah tricycle landing gear. Fitur yang menarik dari tipe ini adalah
peningkatan stabilitas selama pengereman dan manuver ke tanah (landing). Hasil
penelitian juga menyatakan bahwa stabilitas landing gear dapat ditingkatkan
dengan as roda yang lebih panjang, pegas yang lebih kaku, massa roda yang lebih
kecil, dan kecepatan pendaratan pesawat yang lebih rendah [3].

Meskipun harga kekakuan yang tinggi sangat diperlukan untuk kestabilan pesawat,
akan tetapi kondisi ini juga memiliki efek samping berupa meningkatnya gaya
kejut yang ditransmisikan ke pesawat saat mendarat. Beban atau gaya kejut yang



tinggi ini akan meningkatkan percepatan pesawat sehingga dapat merusak
komponen-komponen elektronik yang terdapat dalam Unmanned Aerial Vehicle
(UAV).

Pada penelitian ini dirancang suatu sistem main landing gear berbasis mekanisme
empat batang (four bar linkage) yang bertujuan meningkatkan kestabilan (steering
stability) dengan meminimalisir simpangan maksimum UAV setelah menabrak
tanah dan sekaligus mengurangi percepatan (reducing acceleration) UAV setelah
menabrak tanah. Dalam hal ini parameter yang dirancang adalah dimensi batang,

kekakuan pegas, dan rasio redama dan optimal. Dalam penelitian ini,

pembuatan mo@&l~Sistem ding*gear ‘mdAdgunakarsoftware Autodesk

Inventor 2017 dan simulasi dinamik landing gear dilakukandengan menggunakan
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Manfaat yang diharapkan dari penelitian-ini adalah

1. Mendapatkan pengetahuan praktis dalam perancangan dan pemilihan landing
gear.

2. Memperoleh pengetahuan tentang pemodelan dan simulasi sistem landing gear
menggunakan software Autodesk Inventor dan Matlab.



1.4 Batasan Masalah

Batasan analisis dalam penelitian ini yaitu :

1. Pemodelan sistem main landing gear untuk pesawat unmanned aerial vehicle
(UAV) dengan bobot maksimum 100 Kkg.

2. Variasi dimensi batang dalam penskalaan.

3. Massa dan pegas pada roda diabaikan dalam analisis statik dan dinamik.

4. Konstanta pegas ekuivalen dianggap kekakuan linier pada saat simulasi

dinamik.
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Selanjutnya pada Bab V berisi tentang kesimpulan tugas akhir.



	DAFTAR ISI
	DAFTAR GAMBAR
	DAFTAR TABEL
	DAFTAR NOTASI
	1 PENDAHULUAN
	1.1 Latar Belakang
	1.2 Tujuan
	1.3 Manfaat
	1.4 Batasan Masalah
	1.5 Sistematika Penulisan

	2 TINJAUAN PUSTAKA
	2.1 Landing Gear
	2.2 Konfigurasi Landing Gear
	2.3 Analisis Mekanisme Empat Batang
	2.4 Analisis Statik dan Dinamik
	2.4.1 Sistem Statik
	2.4.2 Konstanta Pegas Ekuivalen
	2.4.3 Sistem Dinamik


	3 METODOLOGI
	3.1 Pembuatan Model Sistem Main Landing Gear dalam Bentuk Tiga Dimensi (3D)
	3.2 Analisis Posisi Mekanisme Empat Batang Sistem Landing Gear
	3.3 Perhitungan Beban Statik Main Landing Gear
	3.4 Perhitungan Respon Dinamik Sistem Main Landing Gear

	4 HASIL DAN PEMBAHASAN
	4.1 Sistem Landing Gear
	4.2 Analisis Statik Sistem Landing Gear
	4.2.1 Perubahan Sudut dan   pada Sistem Landing Gear
	4.2.2 Pembebanan  dan Perubahan Panjang Pegas
	4.2.3 Konstanta Pegas Ekuivalen
	4.2.3.1 Variasi Panjang DE dan AD
	4.2.3.2 Variasi Ks


	4.3 Analisis Dinamik Sistem Landing Gear
	4.3.1 Respon Dinamik dengan Konstanta Pegas Ekuivalen dari Variasi Panjang DE dan AD
	4.3.2 Respon Dinamik dengan Konstanta Pegas Ekuivalen dari Variasi Ks
	4.3.3 Variasi Rasio Redaman Struktur

	4.4 Pemilihan Model yang Optimum

	5 PENUTUP
	5.1 Kesimpulan

	DAFTAR PUSTAKA



