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Keterangan 

F Gaya melaju kendaraan (N) 

     Gaya hambat kendaraan (N) (250 N) 

   Slip ratio 

   Kecepatan kendaraan (m/s) 

 ̇  Percepatan kendaraan (m/s
2
) 

    Kecepatan tangensial roda penggerak (m/s) 

  ̇  Percepatan tangensial roda penggerak (m/s
2
) 

ω Kecepatan sudut roda (rad/s) 

 ̇  Percepatan sudut roda (rad/s
2
) 

r jari-jari roda (m) (0.2 m) 

M Massa total mobil listrik (kg) (360 kg) 

    Momen Inersia roda penggerak (kg m/s
2
) (0.5 kgm

2
) 

T Torsi roda (Nm) (100 Nm) 

N Gaya normal (N) 

μ Koefisien gesekan 

t Waktu (s) 

 


