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ABSTRAK

Suatu mekanisme yang sering digunakan dalam mesin — mesin perkakas
seperti mesin ketam dan mesin gergaji yang digerakkan secara elektris adalah
mekanisme penyerut balik cepat ( quick return mechanism ). Mekanisme penyerut
balik cepat digunakan untuk memberikan langkah potong yang pelan dan langkah
balik yang cepat dengan kecepatan sudut yang tetap dari engkol penggerak.
Perbandingan waktu yang diperlukan untuk langkah potong terhadap langkah
kembali pada mekanisme ini disebut ratio waktu ( time ratio ) dan umumnya lebih
besar dari satu. Analisa kinematik suatu mekanisme dapat dilakukan dengan dua
metode utama pertama metode grafis; misalnya metode pusat sesaat dan metode
kecepatan/percepatan relatif, dan yang kedua adalah metode analisis/matematis,
seperti analisa dengan trigonometri dan analisa dengan vektor sebagai bilangan
kompleks.

Skripsi ini memuat perbandingan analisa kinematik dari mekanisme
penyerut balik cepat yang termodifikasi dengan metode grafis dan metode
matematis yaitu dengan bantuan program komputer. Dalam melakukan analisa,
penulis menggunakan metode kecepatan/percepatan relatif dan dengan bantuan
program komputer MSC. visualNastran Desktop 4D. Dari hasil perhitungan dan
analisa mekanisme penyerut balik cepat yang dilakukan dengan metode
kecepatan/percepatan relatif, posisi, kecepatan dan percepatan batang output
secara berturut — turut adalah 92,5 cm ( arah y ), 712,3 cm/s dan 3511,2 cm/s.
Sedangkan hasil perhitungan dengan MSC. visualNastran Desktop 4D 2002
secara berturut — turut ; 91,99 cm ( arah y ), 711,0 cm/s dan 3994,0 cm/s>.

Kata kunci : analisa kinematik, mekanisme, kecepatan/percepatan relatif
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BAB I

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Pertumbuhan populasi yang tajam menuntut manusia untuk terus
menciptakan produk-produk yang dapat meningkatkan kesejahteraan manusia,
baik dari segi kualitas maupun kuantitas. Dari segi kualitas, manusia dituntut
untuk dapat menciptakan perangkat-parangkat yang dapat membantu pekerjaan
manusia, agar lebih mudah dan lebih nyaman dalam pekerjaannya. Sedangkan
secara kuantitas, manusia cenderung menciptakan perangkat atau alat yang dapat
bekerja untuk meningkatkan produktivitas kerja dan memenuhi permintaan yang
terus meningkat. Alat — alat buatan manusia ini merupakan berbagai jenis mesin
yang sebagian maupun keseluruhan komponennya melakukan gerak yang berarti
adanya perubahan — perubahan jarak atau posisi relatif terhadap bagian yang lain.
Sehingga bagian — bagian mesin yang bergerak tersebut akan memiliki kecepatan
serta percepatan relatif satu sama lain.

Suatu aspek perancangan yang mendapat perhatian lebih besar, yang
dipaksa oleh adanya pemakaian mesin — mesin kecepatan tinggi, adalah efek —
efek dinamik yang diakibatkan oleh kecepatan — kecepatan tinggi. Bahkan pada
kecepatan — kecepatan yang relatif rendah, penyeimbangan mesin — mesin dan
kecepatan kritis merupakan persoalan — persoalan dinamik yang sering dihadapi
perancang . Gaya — gaya inersia dari mesin — mesin berkecepatan tinggi dapat

menjadi sangat besar, dan tidak dapat diabaikan seperti yang boleh dilakukan
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dalam mesin — mesin kecepatan rendah yang memiliki suku cadang — suku cadang
ringan. Gaya inersia torak sebuah mobil yang bergerak dengan kecepatan tinggi
dapat mencapai seribu kali berat torak. Gaya — gaya inersia ini akan
mempengaruhi gaya — gaya yang diterima rangka mesin. Dengan berubahnya gaya
— gaya pada rangka mesin baik harga maupun arahnya, maka akan terjadi getaran
dan ketakseimbangan.

Karena dalam analisa dinamik, gaya — gaya dinamik adalah suatu fungsi
dari percepatan, dan karena percepatan adalah suatu fungsi dari kecepatan, maka
diperlukan suatu analisa kinematik terlebih dahulu. Analisa kinematik ini
merupakan suatu studi tentang gerakan relatif dari bagian — bagian mesin yang
terutama meninjau lintasan, kecepatan dan percepatannya serta merupakan salah
satu pokok yang pertama — tama dipertimbangkan oleh para perancang pada
waktu merancang suatu mesin.

Sebuah mesin adalah sebuah mekanisme yang dapat memindahkan gaya —
gaya sehingga akan melakukan suatu kerja yang berguna maupun mengubah
energi. Suatu mekanisme yang digunakan dalam mesin — mesin bensin dan diesel
akan mengubah gerak translasi dari torak menjadi gerak rotasi pada poros engkol
yang dapat digunakan untuk memutar roda pada mobil. Mekanisme ini dinamakan
mekanisme engkol peluncur.

Suatu mekaisme lainnya yang sering digunakan dalam mesin — mesin
perkakas seperti mesin ketam dan mesin gergaji yang digerakkan secara elektris
adalah mekanisme penyerut balik cepat ( quick return mechanism ). Mekanisme
penyerut balik cepat digunakan untuk memberikan langkah potong yang pelan dan

langkah balik yang cepat dengan kecepatan sudut yang tetap dari engkol



penggerak. Perbandingan waktu yang diperlukan untuk langkah potong terhadap
langkah kembali pada mekanisme ini disebut ratio waktu ( time ratio ) dan
umumnya lebih besar dari satu. Mekanisme penyerut balik cepat ini memiliki
enam batang penghubung dan tujuh sambungan ( lima sambungan pin/revolute
dan dua sambungan kontak/prismatic pairs ), sehingga mekanisme ini dikatakan
memiliki satu derajat kebebasan ( 3.(6-1) — 2.(7) = 1 ). Analisa kinematik suatu
mekanisme dapat dilakukan dengan dua metode utama pertama metode grafis;
misalnya metode pusat sesaat dan metode kecepatan/percepatan relatif, dan yang
kedua adalah metode analisis/matematis, seperti analisa dengan trigonometri dan

analisa dengan vektor sebagai bilangan kompleks.

1.2 Tujuan Penulisan
Adapun tujuan dari penulisan tugas akhir ini, yaitu :

1. Mempelajari dan mengetahui konsep dasar dari analisa kinematik
mekanisme penyerut balik cepat dengan kecepatan sudut pada batang
penggerak yang dibuat konstan.

2. Mempelajari dan menggunakan perangkat lunak untuk analisa mekanisme
yaitu MSC. visualNastran Desktop 2002 untuk melakukan analisa
kinematik mekanisme penyerut balik cepat.

3. Membandingkan hasil yang diperoleh dari analisa kinematik pada titik —
titik tertentu dalam mekanisme penyerut balik cepat yang dianalisa,
menggunakan metode grafis dan metode matematis ( dengan bantuan

komputer yaitu perangkat lunak MSC. visualNastran Desktop 2002 ).
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1.3 Perumusan Masalah

Analisa kinematik suatu mekanisme dapat dilakukan dengan dua metode
utama pertama metode grafis dan yang kedua adalah metode analisis/matematis,
yang dapat dilakukan dengan bantuan program komputer MSC. Visual Nastran
4D 2002. Dari dua metode tersebut perlu dilakukan perbandingan analisa
kinematik antara metode grafis dan metode matematis yaitu dengan bantuan
program komputer, sehingga akan diketahui selisih perbandingan nilai kecepatan
dan percepatan batang output pada mekanisme yang dibahas. Untuk itu penulis
mengambil judul ” Kaji Banding Analisa Kinematik Mekanisme Penyerut
Balik Cepat Dengan Msc. Visual Nastran Desktop 4d 2002 Dan Analitis ”,

sebagai bahan penulisan skripsi.

1.4 Pembatasan Masalah
Dalam analisa kinematik yang dilakukan akan dibatasi oleh beberapa hal,
yaitu :

1. Analisa kinematik dilakukan terhadap satu mekanisme yaitu mekanisme
penyerut balik cepat dimana kecepatan sudut dari batang penggerak telah
diketahui dan dibuat konstan.

2. Tugas akhir ini menitikberatkan pembahasan analisa kinematiknya pada
titik — titik tertentu dalam mekanisme yang dianggap perlu dan terutama
analisa kinematik pada titik dalam batang output.

4. Metode yang dilakukan penulis dalam melakukan analisa adalah dengan
metode grafis yaitu metode kecepatan relatif dan dengan melakukan

simulasi pada perangkat lunak MSC, visualNastran Desktop 2002.
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Metodelogi Penulisan

Metode yang digunakan dalam penulisan tugas akhir ini adalah :

. Studi kepustakaan, yaitu mempelajari literatur-literatur yang berhubungan

dengan kinemtaika dan analisa kinematik suatu mekanisme.

. Mengumpulkan data dan informasi dari internet mengenai mekanisme

penyerut balik cepat.

. Studi perangkat lunak, yaitu mempelajari dan menggunakan perangkat

lunak MSC. visualNastran Desktop 2002 untuk membantu analisa

kinematik dari model mekanisme yang dibuat.

Sistematika Penulisan

Untuk mempermudah dalam penulisan tugas akhir ini, penulis membahas

berdasarkan atas susunan sistematika sebagai berikut :

BAB1 PENDAHULUAN

Pada bab ini menjelaskan tentang latar belakang, tujuan penulisan,

pembatasan masalah, metodelogi penulisan dan sistematika penulisan.

BABII TINJAUAN PUSTAKA

Pada bab ini membahas tentang teori-teori dasar yang menunjang dan

mendasari dalam analisa dan penelitian.

BAB IIl PENGENALAN PROGRAM

Pada bab ini akan menjelaskan tentang program komputer yang digunakan

yaitu MSC. visualNastran Desktop 2002.
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BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN

Pada bab ini membahas tentang analisa kinematik mekanisme penyerut
balik cepat serta perbandingan hasil analisa kinematik yang dilakukan dengan
menggunakan metode kecepatan/percepatan relatif dan studi perangkat lunak
MSC. visualNastran Desktop 2002.
BAB V KESIMPULAN DAN SARAN

Pada bab ini berisi tentang kesimpulan dan saran mengenai anaiisa dan

penelitian yang dilakukan.
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