BAB I
PENDAHULUAN

Perancangan konstruksi mesin mencakup subjek-subjek antara lain statika, kekuatan bahan, kinematika dan dinamika. Tahapan awal dalam perancangan mesin dimaksudkan untuk memenuhi aspek kekuatan dan kekakuan.  
Sebuah komponen mesin dirancang untuk tidak patah dan tidak bengkok. Dalam mata kuliah statika struktur telah dipelajari gaya-gaya yang bekerja pada komponen-komponen mesin. Gaya-gaya tersebut adalah gaya statik yang antara lain disebabkan oleh berat komponen itu sendiri maupun gaya aksi dari komponen lain yang tersambung dengan komponen yang bersangkutan. Gaya-gaya statik diperoleh ketika mesin dalam keadaan diam. 
Aspek lain yang mendapat perhatian lebih besar karena adanya pemakaian mesin-mesin kecepatan tinggi adalah efek-efek dinamik yang diakibatkan oleh kecepatan tinggi. Dalam hal ini, komponen mesin bukan hanya menerima gaya-gaya statik, tetapi juga gaya-gaya dinamik yang diakibatkan oleh bergeraknya komponen yang bersangkutan. Untuk mesin-mesin kecepatan tinggi, gaya dinamik yang ditimbulkan bahkan jauh lebih besar dari gaya-gaya statik.
Kinematika adalah ilmu yang mempelajari gerak suatu benda, yang meliputi penentuan kecepatan dan percepatannya. 
Dinamika adalah ilmu yang menentukan gaya-gaya yang terjadi akibat bergeraknya suatu benda. 
Kinematika mempelajari sifat gerakan tanpa memperhatikan gaya-gaya penyebabnya. Gerakan adalah perubahan posisi terus menerus suatu benda terhadap posisinya. Gerakan benda dapat dibedakan menjadi dua macam yaitu gerakan translasi dan gerakan rotasi. 
       	Gerak translasi adalah gerakan benda bila dalam selang waktu tertentu setiap bagian dari benda tersebut mengalami perubahan jarak dan arah yang sama. 
       	Gerak rotasi adalah gerakan suatu benda dimana setiap bagian dari benda tersebut mempunyai jarak yang tetap terhadap suatu titik tertentu didalam maupun diluar benda selama gerakan tersebut. 



1.1	Tahapan dalam proses perancangan
Dalam perencanaan suatu mekanisme atau mesin perlu diperhatikan beberapa tahapan sebagai berikut:
1. Pengenalan problem yang dirancang
2. Konsep mekanisme yang dirancang dalam bentuk yang sederhana (skema atau bagan mekanisme
3. Analisa kinematis atau tinjauan karakteristik gerakan mekanisme berdasarkan bentuk geometris mekanisme secara murni yang mungkin nantinya membutuhkan modifikasi mekanisme
4. Analisa statis atau penentuan sifat dan besar gaya-gaya yang terjadi akibat gerak utama mekanisme
5. Pemilihan bahan yang sesuai dengan hasil perhitungan dengan mempertimbangkan faktor ekonomis
6. Analisa dinamik atau penentuan gaya-gaya inersia dan akibatnya terhadap keselamatan, serta memenuhi persyaratan operasional mekanisme
Dalam tahapan-tahapan tersebut terlihat bahwa dalam perencanaan suatu mekanisme, penentuan gaya-gaya inersia dan akibatnya terhadap keselamatan harus diketahui, sehingga pengetahuan tentang ilmu dinamika teknik akan diperlukan untuk menganalisa dalam tahapan tersebut di atas.
	
1.2	Kecepatan Dan Percepatan Linear
1.2.1	Kecepatan
Kecepatan didefinisikan sebagai laju perubahan perpindahan. Disini hanya dibahas tentang kinematika titik materi atau kinematika partikel. 
Ditinjau suatu titik yang bergerak dari P ke titik Q yang membutuhkan waktu Δt. Hasil bagi jarak  P - Q  =  ΔX  dengan selang waktu Δt disebut kelajuan rata-rata.
Jika sebuah kereta api berpindah 20 m setiap detik maka kecepatan kereta api disebut 20 m/dt. 



1.2.2	Percepatan
Bagaimana menghitung kecepatan jika kurvanya bukan berupa garis lurus?
Percepatan didefinisikan sebagai laju perubahan kecepatan, dinyatakan dengan 


Hubungan kecepatan dengan percepatan sebagaimana diperlihatkan pada gambar 1.1 adalah



[bookmark: _MON_1205332299][bookmark: _MON_1204179104]
Gambar 1.1 kecepatan

1.3	Kecepatan dan Percepatan Sudut

Kecepatan sudut didefinisikan sebagai laju perubahan sudut, dinyatakan dengan 
Percepatan sudut sebagaimana diperlihatkan pada gambar 1.2 didefinisikan sebagai laju perubahan kecepatan sudut, dinyatakan dengan 


Hubungan kecepatan sudut dengan percepatan sudut adalah




Gambar 1.2	 Percepatan sudut

Kecepatan dan percepatan , baik linear maupun sudut adalah besaran-besaran vektor yang dapat dioperasikan seerti vektor-vektor lainnya.

1.4	Kecepatan dan Percepatan Relatif
Untuk dapat mendefinisikan kecepatan, kita perlu menyepakati suatu titik/benda acuan yang kita anggap memiliki kecepatan nol. Kita bisa mengatakan kecepatan kereta api sebesar 20 m/s dengan menganggap kita sedang berdiri diatas tanah yang sedang diam (v=0 m/s). Jika kita sedang berada diatas mobil yang bergerak dengan v= 15 m/s searah dengan kereta api, maka kereta api hanya mempunyai kecepatan 5m/s terhadap mobil; kita merasakan seolah-olah kereta api bergerak meninggalkann mobil yang sedang diam. 

[bookmark: _MON_1204614968][bookmark: _MON_1205410028]
Gambar 1.3 Kecepatan kereta api

Kecepatan  Kereta Api (VK) adalah kecepatan mobil (VM) ditambah kecepatan  relativ kereta api  terhadap mobil (VKM)
Secara Vektor dapat dituliskan



1.5	Hubungan Kecepatan Dua Buah Titik pada Satu Batang
Perhatikan sebuah garis A-B, seperti terlihat pada gambar 1.4a, yang mempunyai gerak kombinasi translasi dan rotasi. Untuk menempatkan titik B, ambil koordinat titik A sebagai XA dan YA, ambil R sebagai jarak antara A dan B, dan ambil   yang merupakan sudut yang dibuat garis dengan sumbu x.

[image: gb3-3]
gambar 1.4	 Hubungan kecepatan pada dua buah titik

Sehingga koordinat titik B adalah




Deferensiasi masing-masing persamaan diatas terhadap waktu, dengan R hanyalah besaran konstanta adalah




Interpretasi dari masing-masing besaran adalah sebagai berikut:

adalah kecepatan titik B dalam arah x, dinyatakan dengan VBx

adalah kecepatan titik A dalam arah x, dinyatakan dengan VAx

adalah kecepatan titik B dalam arah y, dinyatakan dengan VBy

adalah kecepatan titik A dalam arah y, dinyatakan dengan VAY

adalah kecepatan sudut garis A-B, dinyatakan dengan .
Dengan demikian diperoleh




Vektor-vektor ini ditunjukkan posisinya pada gambar 1.4b. Vektor-vektor pada ruas kanan kedua persamaan harus dijumlahkan secara vektor untuk memberikan kecepatan total titik B. Urutan dalam menjumlahkan vektor boleh sembarang. Marilah kita kelompokkan besaran-besarannya:





Karena  adalah keceatan total titik A, VA, dan , maka persamaan diatas dapat dinyatakan dengan



dimana  adalah vektor kecepatan yang tegak lurus ke garis A-B dan dalam arah yang sama dengan kecepatan sudut.
[image: gb3-4]
gambar 1.5 Gerak yang dipandang sebagai kombinasi translasi dan rotasi


Selanjutnya anggaplah titik A sebagai suatu titik yang diam, dan batang AB berputar mengelilingi titik A. Kecepatan titik B adalah  yang merupakan kecepatan relatif terhaddap A, yang didefinisikan sebagai VBA. Konsekuensinya, kecepatan relatif titik B terhadap titik A adala


Sehingga untuk dua buah titik pada satu penghubung kaku berlaku persamaan




Soal 1:

Jika jarak antara Jakarta dan Bandung 80 km (80.000 m) ditempuh oleh 
kereta api dengan kecepatan konstan 20 m/dt, berapa waktu yang dibutuhkan? 

Pembahasan

Diket : V = 20 m/s,       s = 80 km = 80.000 m,       t = ….. ?
		V = s/t,       s = V x T,        T = s / V
Maka:

		T = s / V
		   = 80.000 m : 20 m/s = 4.000 s


Dari gambar diatas kecepatan v dapat dinyatakan dengan ds/dt, yang juga adalah kemiringan garis.  

Soal 2

Sebuah rotor dengan radius R berputar dengan kecepatan sudut . Tentukan kecepatan linear sebuah titik A (lihat gambar berikut)


Pembahasan:
Misalkan rotor berputar satu kali dalam satu detik. Dengan demikian kecepatan linear titik A adalah jarak yang ditempuh (keliling lingkaran) dalam satu detik.


Sedangkan kecepatan sudut adalah besarnya sudut yang di”sapu” dalam satu detik, yaitu


Dengan mensubstitusikan persamaan kecepatan sudut ke persamaan kecepatan linear diperoleh


dimana arah kecepatan linear selalu tegak lurus terhadap jari-jari lingkaran.        			  
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Gambar 3-3. Hubungan kecepatan dua buah titik pada satu penghubung kaku.
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Gembar 3-4. Gerak yang dipandang sebagai kambinasi dari translasi dan rotasi.
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