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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. 
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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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