
SISTEM FISIK 

 

A. SISTEM ELEKTRIS 

Sistem elektris dapat diekspresikan secara .  

a. Analisis loop - KVL  

b. Analisis node - KCL 

Kedua sistem analisis tersebut bersifat dual reciprocal.  

1. Analisis Loop (KVL) . 

 

 

 

. 

 

Dengan transformasi Laplace, persamaan (l) dan (2) menjadi;  

 

 

 

 

2. Analisis Node (KCL) 

 

 

Konversi Dua Sistem Rangkaian Listrik  

Berdasarkan Loop Berdasarkan Node 



Sumber Tegangan  
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Induktansi 

 

B. Sistem Mekanis 

1. Gerak Translasi 

a. Massa dan pegas 

 

 

 

K = konstanta pegas 

Persamaan keseimbangannya; 

 

 

 

b. Massa, Pegas dan Peredam 



 

 

 

c. Massa, Pegas, peredam dan gaya luar 

 

Persamaan keseimbangan; 

 

 

 

2. Gerak Rotasi 

 

 

Jika pada system diatas diberikan torsi T, maka; 



 

J . Momen Inersia 

f . redaman torsional 

K : "stiffness" torsional 

E   : perubahan sudut 

 

3. Roda Gigi / Gear 

 

Pada Roda Gigi Berlaku: 

1. Jumlah gigi N pada masing-masing roda gigi sebanding dengan radius R dari roda . 

R1 N2 = R2 N1 ...................(12) 

 

2. Jarak liniar gerakannya pada permukaan tiap roda gigi, sama : 

R1,θ1 = R2 , θ1...................(13) 

 

3. kerja yang dilakukan tiap roda gigi, sama; 

T1,θ1 = T2 , θ1...................(14) 

 

Dari persamaan (12), (13) dan (14) 

 

 

 

Dengan mwenggunakan pers. (15) gambar di atas dapat dinyatakan  

 



 

 

 

 

Dengan mengiliminasi T, diperoleh:  

 

 

 

Bentuk pers. seperti ini jarang digunakan, tetapi diubah dahulu dengan referensi pada 

beban sbb: 

 

 

 

 = Gesekan Friction Efektif Total Dengan Bagian Beban Sebagai Acuan 

 

 Sebaliknya jika pers(19) dinyatakan dalam θm maka : 

 

 

Jika hubungan percepetan beban dan motor: 

 

Persamaan (21) disubst itusikan pada pers(20) dan frict ion-nya diabaikan, maka 

diperoleh:  

 

 

Percepatan berharga maksimum 



 

Maka 

 

 

 

 

Persamaan (23) sangat berguna bagi kita jika kita harus menentukan pilihan roda 

gigi.  
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