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Notasi 

Q  = Volume 

q  = Arus lalu lintas 

qsimulasi = Arus lalu lintas dari hasil vissim 

qpengamatan = Arus lalu lintas dari hasil survei 

 

Singkatan 

4/2UD  = Four Lane Two Way Undivided 

A.H.  = Abdul Haris 

GEH  = Geoffrey E. Havers 

HGV  = Hight Vehicle (Kendaraan Berat/Besar) 

Kend  = Kendaraan 

Km  = Kilometer 

KR  = Kendaraan Ringan 

m  = Meter 

MKJI  = Manual Kapasitas Jalan Indonesia 

No.  = Nomor 

s  = Second 

SM  = Sepeda Motor 

V  = Velocity 




