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SÁNG KIẾN KINH NGHIỆM, CẢI TIẾN KỸ THUẬT

NĂM HỌC 2016 – 2017
-----------
I. PHẦN CHUNG:
· Họ và tên: Nguyễn Phụ Thượng Lưu
· Ngày, tháng, năm sinh: 19/10/1983
· Đơn vị công tác: Khoa Công Nghệ Động lực 
Tên sáng kiến kinh nghiệm: Ứng dụng phần mềm mô phỏng chuyển động vượt của ô tô trên đường cao tốc.
II. PHẦN THUYẾT MINH:
A. XÂY DỰNG MÔ HÌNH MÔ PHỎNG 

B1: Thiết lập mô hình trên phần mềm CARSIM.
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B2: Thiết lập điều kiện tính toán cho mô hình mới xây dựng.
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B3: chạy mô phỏng và cho ra kết quả đồ thị.
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