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ABSTRAKSI

Tugas akhir ini memaparkan tentang simulasi kendaraan jalan raya dengan
menggunakan software CarSimEd 4.51 dari MSC (mechanical Simulation
Corporation) yang berasal dari USA. Tugas akhir ini bertujuan membandingkan
kendaraan satu penumpang dengan lima penumpang dengan menggunakan standart
maneuver dari NHTSA seperti, maneuver fishhook, J-Turn dan double lane change.

Software CarSimEd ini dapat menganalisa gerakan dari kendaraan jalan raya
hingga 27 Derajat Kebebasan. Tugas akhir ini menunjukkan efek dari simulasi

maneuver yang terjadi pada kendaraan jalan raya berikut gerakan-gerakannya.

Kata kunci: maneuver fishhook, J-Turn dan double lane change.



ABSTRACT

This study explains about simulation of road vehicle by using Software
CarSimEd 4.51 of MSC (Mechanical Simulation Corporation) from USA. It is the
purposeof this study to compare between one passenger vehicle to five passengers
vehicle by using Standard maneuver from NHTSA such as, fishhook maneuver, J-turn
Maneuver and Double lane Maneuver.

This CarSimEd software can analyze motion of road vehicle having 27
degree of freedom. This simulation shown the effect of maneuver happened at road

vehicle following at the motion.

Keywords: maneuver fishhook, J-Turn and double lane change.
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Keterangan
Frontal area

Center

Jarak roda bagian depan ke posisi CG
Koefisien roll damping depan
Koefisien roll damping belakang
Jarak roda bagian belakang ke posisi CG
Pitch moment coefficient

Yaw moment coefficient

Damping Suspensi

Kekakuan cornering roda depan
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Kus Koefisien understeer rad

Ks Kekakuan roll suspensi -

L Whellbase (jarak antar roda depan-belakang) ~ mm
Mg Massa body dari sprung kg
PM Pitch moment kg-m2
p,q,r Kecepatan rotasi (roll,pitch,yaw) rad/s
R Radius belokan derajat
RM Roll moment kg-m2
St Aspek rasio ban %

u Kecepatan longitudinal m/s
Vv Kecepatan lateral m/s
u,v,w Kecepatan translasi (forward,lateral,vertical) m/s
Wi Reaksi dinamis roda depan kg

W, Reaksi dinamis roda belakang kg
Wrs Bobot kendaraan bagian depan kg
Wrs Bobot kendaraan bagian belakang kg
Wt Lebar ban mm
YM Yaw moment kg-m2
XY,z Posisi linier pada sumbu x,y, z mm
Z, Perpindahan massa unsprung m

z, Percepatan sprung mass rad/s?
af Sudut slip roda depan rad
or Sudut slip roda belakang rad
Wy Kecepatan sudut roll rad/s
7 Kecepatan sudut yaw rad/s
2] Posisi angular pada sumbu-x rad

¢ Posisi angular pada sumbu-y rad
v Posisi angular pada sumbu-z rad
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