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ABSTRAK

Keberadaan mesin perkakas sangat penting terutama dalam kaitannya dengan
proses produksi dan manufaktur, khususnya industri pengerjaan logam. Peranan
mesin perkakas yang begitu penting tersebut menjadi faktor ;?cndukung
perkembangannya. Perkembangan yang memberikan perubahan signifikan terjadi
sewciah diterapkannya sistem kontrol otomatis pada mesin perkakas, yaitu dengan
kontrol numerik atau mesin perkakas NC.

Karakteristik sistem kontrol otomatis pada mesin perkaks NC yang di bahas
pada skripsi ini yaitu karakteristik yang terdapat pada meja kerja (table) mesin CNC
Emco TUJ-3A. Komponen ini menggunakan sistem servomekanis dengan servomotor
dc sebagai sa..lmbcr penggerak meja kerja. Servomekanis ini menggunakan
pengontrolan loop tertutup yang meinberikan umpan balik (feed back) berupa+posisi
meja kerja. Langkah awal dalam mempelajari karakteristik sistem kontrol meja kerja
(table) ini adalah dengan menurunkan mod'cl matematika sistem yang dipcerolch
dengan menurunkan masing-masing fungsi alih komponcn kontrol otomatis sistcm
terscbut. Model matematika yang kita dapatkan dari hasil pecnurunan fungsi alih
masing-masing- komponcn  merupakan  model awal  sistem  kontrol
sebenarnya.Langkah selanjutnya menganalisa tanggapan transien sistem dengan
memasukan sinyal uji berupa fungsi-tangga satuan dan fungsi landai satuan, dan
dilanjutkan dengan analisa kestabilan sistem.

Berdasarkan hasil pembahasan diketahui fungsi alih meja kerja tanpa benda

Cs) _ 43,183

kerja -
R(s) s’ +7,692s+43,183

, dan meja kerja dengan benda kerja pada kapasitas

Cs) _ 39,027

maksimum - ;
" R(s) § +7.6925+39,027

Analisa tanggapan transien memperlihatkan

pada t = ~ (keadaan tunakj tidak terdapat nilai kesalahan. Demikian juga pada analisa
kestabilan sistem dikctahui sistem stabil untuk kondisi mcja kerja i"mpa benda kerja

dan meja kerja dengan benda kerja pada kapasitas maks:mum i
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BAB I
PENDAHULUAN

I.1 Latar Belakang

Perkembangan mesin perkakas potong telah dimulai sejak abad ke delapan
belas yaitu pada saat revclusi incustri. Perkembangan ini terjadai sebagai hasil usaha
manusia yang selalu ingin menciptakan suatu mesin perkakas yang dapat membantu
proses pengerjaaﬁ permesinan dan memiliki efisiensi yang baik pada saat
dioperasikan.

Keberadaan mesin perkakas menjadi begitu penting terutama dalam
kaitannya dengan proses produksi dan manufaktur, khususnya industri pengerjaan
logam. Peranan mesin perkakas yang begitu penting tersebut menjadi faktor
pendukung perkembangannya. Hal ini berkaitan erat dengan usaha manusia untuk
memenuhi standar kebutuhan hidupnya.

Pada perkembangan mesin perkakas selanjutnya, perbaikan dalam berbagali
hal mulai dilakukan. Perbaikan tersebut dimulai dari perbaikan bentuk dan konstruksi
mesin, dilanjutkan dengan variasi yang disesuaikan dengan bidang aplikasi mesin
tersebut. Seiring dengan berkembangnya berbagai bidang teknologi juga turut
berpengaruh kepada perkembangan mesin perkakas, misalnya mulai diterapkannya

sistem pengaturan pada mesin perkakas. Perkembangan yang pesat ini kembali

ugas Akinr

|
|
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M

memotivasi para ahli untuk mengembangkan teori kontrol otomatis secara lebih
modern. Usaha pengembangan teori kontrol ini kembali memberi sumbangan yang
cukup signifikan pada mesin perkakas yaitu peningkatan performansi sistem dinamik,
memaksimumkan kualitas dan kuantitas produksi, efisiensi biaya produksi dan
penghematan tenaga manusia.

Faktor lain yang turut memberikan sumbangan bagi perkembangan mesin
perkakas adalah perkembangan teknologi komputer yaitu dengan adanya komputer
elektronik analog, digital dan hibrid yang memiliki kemampuan yang sangat baik
dalam perhitungan komplek. Kemajuan teknologi komputer ini dimanfaatkan dengan
baik dclam desain sistem kontrol otomatis dan sa2t iri telah digunakan dalam
teknologi praktis dan umum. Secara khusus dewasa ini komputer digital telah
digunakan sebagai bagian integral dari sistem kontrol karena berbagai keuntungan
yang diberikan. Penggunaan komputer untuk mendukung kinerja mesin perkakas

biasa disebut mesin CNC (Computer Numerically Controled).

I.2 Tujuan dan Manfaat Penulisan
I.2.1 Tujuan
Tujuan yang ingin dicapai dari penulisan Tugas Akhir ini adalah :
(3 menurunkan dan membuat model matematika untuk meja kerja (table) mesin
CNC Emco TU-3A
menganalisa kinerja sistem terhadap respon transien untuk referensi tangga

satuan pada servomotor DC penggerak meja kerja (tuble) mesin CNC Emco

TU-3A
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I.2.2 Manfaat

Manfaat yang ingin diambil dari penulisan Tugas Akhir ini adalah
mendapatkan hasil penurunan model matematika yang dapat dikembangkan lebih
lanjut dalam pembuatan prototype control CNC Emco TU-3A khususnya untuk meja

kerja (table).

I.3 Pembatasan Masalah
Menyadari banyaknya hal yang perlu dibahas terhadap peralatan yang cukup
komplek yang menyangkut aspek mekanik dan elektrik dari mesin CNC Emco TU-
3A, maka diadakan pembatasan terhadap pembahasan masalah, yaitu :
" pembicaraan berkenaan dengan hubungan antar komponen sistem kontrol
otomatis
@ penurunan model matematika untuk meja kerja (table) mesin CNC Emco
TU-3A dan respon transien sistem terhadap sinyal uji berupa fungsi tangga
satuan dan fungsi landai satuan.

" pengujian kestabilan sistem

1.4 Metodologi Penulisan
Penulisan Tugas Akhir ini menggunakan metode pembahasan yaitu :
@ Studi Literatur
Kegiatan ini dilakukan dengan mengumpulkan informasi dari berbagai buku
teks, majalah, makalah teknik dan penulisan Tugas Akhir sebelumnya yang

berkaitan dengan proses permesinan pada mesin perkakas dan pengaturannya.

ugas AR fur Rahmat Utomo 0398315011
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analisa tanggapan transien sistem terhadap sinyal uji berupa fungsi
tangga satuan dan fungsi landai satuan dan analisa kestabilan
dengan metode Routh dan tempat kedudukan akar.

Bab V. Penutup
Bab ini memuat kesimpulan dari semua pokok bahasan yang
dikemukakan dan juga saran — saran yang kiranya dapat digunakan

untuk pengembangan lebih lanjut. -

Daftar Pustaka
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@ Studi Lapangan

Kegiatan ini dilakukan dengan melihat langsung sistem kontrol yang terdapat

pada mesin CNC Emco TU-3A di laboratoriun CNC-CAD/CAM jurusan Teknik

Mesin Fakultas Teknik Universitas Sriwijaya

1.5 Sistematika Penulisan

Sistemmatika penulisan Tugas Akhir ini adalah sebagai berikut.

Bab

Bab

Bab

Bab

ugas

ir

2

11

.

Pendahuluan

Bab ini secara ringkas membahas latar belakang, tujuan, manfaat,
metodelogi, pembatasan masalah dan sistematika penulisan.

Sistem Kontrol Otomatis pada Meja Kerja Mesin Freis NC

Pada bab ini akan dibahas mengenai teori-teori dasar sistem kontrol
otomatis, sistem kontrol numerik, servomekanis, analisa tanggapan
transien dan analisa kestabilan sistem.

Meja Kerja CNC Emco TU — 34

Pada bab ini dijelaskan mengenai karakteristik mesin CNC Emco

TU-3A dan spesifikasi penggerak meja kerjanya.

IV. Penurunan Model Matematika dan Analisis Sistem Kontrol Meja

Kerja Mesin CNC Emco TU-34

Pada bab ini dibahas mengenai penurunan model matematika meja
kerja mesin CNC Emco TU-3A tanpa benda kerja dan dengan

benda kerja dari fungsi alih masing-masing komponen sistem,

Rahmat Utomo 03983 11
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