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ABSTRAK 

Perancangan sistem suspensi yang tepat dan optimal diperlukan agar getaran 

yang ditimbulkan oleh profil jalan tidak rata dan dari getaran mesin dapat 

diserap sepenuhnya oleh sistem suspensi mobil. Model matematika sistem 

suspensi perlu dilakukan untuk memudahkan dalam proses analisa respons 

dinamis pada suspensi mobil. Model matematika sistem suspensi setengah 

bagian mobil dapat diperoleh melalui penerapan Hukum II Newton pada 

penurunan persamaan dinamis sistem suspensi yang akan menghasilkan 

persamaan state space. Metode kendali Linear Quadratic Regulator (LQR) 

diaplikasikan pada sistem suspensi setengah bagian mobil. Kendali LQR 

ditentukan dengan meminimalkan fungsi tujuan berbentuk kuadratik dengan 

kendala sistem yang berbentuk linear. Hasil perhitungan menggunakan 

MATLAB dengan memvariasikan matriks pembobotan menghasilkan delapan 

kemungkinan kendali. Kinerja sistem suspensi ditunjukkan melalui simulasi 

numerik. Hasil simulasi numerik menunjukkan kendali yang paling baik adalah 

kendali ketujuh yang stabil sejak 0,4 detik pertama. Perubahan nilai keluaran 

tertinggi terjadi pada detik ke-0,03, yaitu perpindahan suspensi belakang turun 

hingga 0,985 cm. Kendali ketujuh merupakan kendali yang mampu 

menghasilkan sistem dengan kenyamanan dan keamanan yang paling baik 

dibanding tujuh kendali lainnya. 

Kata Kunci: Kendali LQR, Sistem Suspensi Setengah Bagian Mobil.
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ABSTRACT 

The suspension system plays an important role in the comfort and safety of 

driving. Proper and optimal design of the suspension system is needed so that 

vibrations caused by uneven road profiles and from engine vibrations can be 

fully absorbed by the car suspension system. Mathematical modelling of the 

suspension system needs to be done to facilitate the process of analysing the 

dynamic response of the car suspension. The mathematical model of the half 

car suspension system can be obtained through the application of Newton's Law 

II to the derivation of the dynamic equations of the suspension system which 

will produce state space equations. Linear Quadratic Regulator (LQR) control 

method is applied to the half car suspension system. LQR control is determined 

by minimising a quadratic objective function with linear system constraints. The 

calculations results using MATLAB by varied the weight matrix resulted in eight 

possible controls. The performance of the suspension system is shown through 

numerical simulation. Numerical simulation results show that the best control 

is the seventh control which is stable since the first 0,4 seconds. The highest 

change in output value occurs at the 0,03th second, where the rear suspension 

displacement drops to 0,985 cm. The seventh control is able to produce a system 

with the best comfort and safety compared to the other seven controls.  

Keywords: Half Car Suspension System, LQR control.  
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