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) = defleksi yang dialami oleh pegas (mm)

= massa jenis (kg/m’)

0. = sudut kemiringan jalan (°)

oy = tegangan lentur (N/m?)

n = koefisien gesek lateral

a = percepatan kendaraan (m/s%)

B = jarak ban kiri dengan kanan (m)
b = lebar plat pegas (mm)

Cp = koefisien hambatan udara

Dy = diameter roda (m)

Ds, = diameter sproket penggerak (m)

Dg = diameter sproket idler (m)

Dy =diameter roda (m)

E  =modulus elastisitas bahan (kN/mm?)

E  =jarak pusat massa ke sumbu roda depan (mm)

f = koefisien gesek

f; = koefisien hambatan gulung

F, = gaya tangensial (N)

G = modulus geser bahan (kg/cm®)

g = percepatan gravitasi (m/s”)

h  =tinggi center of gravity (mm)

| = momen inersia luas penampang poros terhadap sumbu putaran (m”)
1 = setengah panjang pelat (inchi)

! = panjang lengan tangkai pengayuh pedal (m)

L =wheelbase / jarak sumbu roda (mm)

L,  =jarak center of gravity ke sumbu roda belakang (mm)

M =momen lengkung maksimum (kg.mm)



Perancangan Mobil Perkotaan Dengan Penggerak Hibrid Tenaga Listrik Dan Tenaga Manusia
Aulia Postiera, Ir. Teguh Pudji Purwanto, MT.

Universitas Gadjah Mada, 2005 | Diunduh dari http://etd.repository.ugm.ac.id/ XX

UNIVERSITAS
GADJAH MADA

N = daya (kW)

n = putaran (rpm)

n = jumlah pegas

ne  =jumlah full length pegas

ng = jumlah graduated length pegas
ng, — putaran sproket penggerak (rpm)

ng = putaran sproket idler (rpm)
ny = putaran roda (rpm)
Iy = putaran motor (rpm)

N> = putaran pada sproket yang lebih besar (rpm)
Np¢ = putaran tangkai pedal (rpm)

ny = putaran roda (rpm)

P = déya maksimum (watt)

P, = hambatan udara (N)

P. = gaya sentrifugal (N)

B, = hambatan tanjakan (N)

P, = hémbatan inersia (N)

P. = hambatan gulung (N} 7

P, = gayaf*ta’ngensiai pada pedal yang diberikan pengemudi (N)
P,  =gayatraksi kendaraan (N)

R; = radius belok kendaraan roda 3 (mm)

R, = gayahambat udara (kg)

R, = jari-jari rodd penggerak (m)

Ra  =reaksi tumpuan depan (kg)

Rb = reaksi tumpuan belakang (kg)

Rc = reaksi pada bantalan ban sebelah kiri (kg)
Rd = reaksi pada bantalan ban sebelah kanan (kg)
SF = faktor keamanan bahan

T =torsi (N.m)

T, = torsi yang diberikan penumpang (N.m)
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t = tebal pegas uiama (mm)

y = kecepataﬁ kendaraan (m/s)

V.R =ratio kecepatan

v = volume (m’)

Wr = berat total kendaraan (kg)

Wy = berat penumpang (kg)

Wi = berat aki (kg)

Wiy = berat bagasi (kg)

Wz = beban pada roda penggerak (N)

Wwpt = berat baterai (kg)

Wpg = berat bagasi (kg)

wg = berat gabungan rangka (kg)

Wy = berat tempat duduk saja (kg)

Wgpt = berat tempat duduk + 1 penumpang (kg)
Wgp2 = berat tempat duduk + 2 penumpang (kg)

y = jarak dari sumbu netral ke bagian luar poros (m)
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