ANALOGI ELEKTRIS — MEKANIS

1. GERAK TRANLASI DAN ROTASI DALAM SISTEM MEKANIS
Analog Besaran Gerak Translasi dan Rotasi Dalam Sistem Mekanis

TRANSLASI ROTASI

GAYA =F TORSI =T

PERCEPATAN =« PERCEPATAN SUDUT =a
KECEPATAN =v KECEPATAN SUDUT =
KEDUDUKAN =X KEDUDUKAN SUDUT =6

MASSA =M MOMEN INERSIA =]

KOEFESIEN REDAMAN =f KOEFISIEN REDAMAN ROTASI =f
KONSTANTAPEGAS =K KONSTANTA PEGAS TORSIONAL =K
2. ANALOGI GAYA - TEGANGAN

Konversi Gaya — Tegangan

SISTEM MEKANIS

SISTEM ELEKTRIS

GAYA =F TEGANGAN =v
KECEPATAN =v ARUS=i
KEDUDUKAN =X MUATAN = q
MASSA =M INDUKTANSI =1
KOEFESIEN REDAMAN =f,D RESISTANSI =R
KONSTANTAPEGAS =K KAPASISTANSI =C
3. ANALOGI GAYA - ARUS

Konvesi Gaya — Arus

SISTEM MEKANIS

SISTEM ELEKTRIS

GAYA =F
KECEPATAN =v

KEDUDUKAN =X

TEGANGAN =v
ARUS =i
FLUKSI =@




MASSA =M MUATAN =q
KOEFESIEN REDAMAN =1, D INDUKTANSI =1
KONSTANTAPEGAS =K KONDUKTANSI =G
KAPASISTANSI =C

Soal ;

Untuk melayani beban dengan menggunakan gigi reduksi (gear), pilihnlah diantara 2 motor
sebagai berikut:

Motor A ; Torsi = 0,15 Nm ; inersia = 3 kg m?

Motor B ; Torsi = 0,2 Nm ; inersia = 4,5 kg m*

Pilihlah diantara 2 motor tersebut yang akan menghasilkan percepatan beban yang lebih besar,
jika inersia beban = 450 kg m. Berapakah ratio roda gigi yang diperlukan ?
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