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DATA HASIL PRAKTIKUM :
A. [Sistem penyangga tali tunggal]
	No
	Inch Roda
	Massa sebelum diputar
	Massa saat diputar
	RPM
	Timer

	1
	20”
	2000 gram
	1125
	190
	60s

	2
	20”
	2000 gram
	1660
	155
	60s

	3
	20”
	2000 gram
	2240
	130
	60s

	4
	20”
	2000 gram
	980
	160
	60s

	5
	20”
	2000 gram
	2020
	131
	60s




B. [Sistem penyangga dua tali]	
	No
	Inch roda
	Massa sebelum diputar
	Massa saat diputar
	RPM
	Timer

	
	
	1
	2
	1
	2
	
	

	1
	20”
	1070
	980
	-
	2020
	122
	60s

	2
	20”
	1365
	1485
	-
	2025
	126
	60s

	3
	20”
	1365
	1485
	-
	1980
	121
	60s

	4
	20”
	1365
	1485
	-
	1900
	169
	60s

	5
	20”
	1365
	1485
	-
	1845
	170
	60s

















GRAFIK HASIL PRAKTIKUM :

1. [Sistem penyangga tali tunggal] :


2. [Sistem penyangga dua tali]




ANALISIS DATA :
Pada kedua grafik, terdapat pola yang dapat dianalisis. Grafik pertama menunjukkan tiga variabel: massa sebelum, rpm, dan timer. Massa sebelum bervariasi signifikan antara 1100 hingga 2100, sementara rpm dan timer konsisten rendah di bawah 100. Grafik kedua memperkenalkan dua variabel tambahan: massa sebelum 1, massa sebelum 2, dan massa saat putar. Massa sebelum 1 dan massa sebelum 2 memiliki nilai yang hampir sama, sedikit lebih rendah dari massa saat putar yang konstan tinggi sekitar 2000. Rpm dan timer pada grafik kedua juga tetap rendah dan konsisten. Dalam kedua grafik, massa menunjukkan variasi terbesar sementara rpm dan timer tetap rendah dan konsisten.

KESIMPULAN :
Massa saat putar merupakan variabel yang paling dominan dan stabil, menunjukkan nilai yang tinggi dan konstan di semua set data. Sebaliknya, rpm dan timer tetap stabil dan rendah, mengindikasikan bahwa kedua variabel ini tidak dipengaruhi secara signifikan oleh perubahan massa. Variabilitas utama terdapat pada massa, terutama massa saat putar, sementara rpm dan timer menunjukkan konsistensi di seluruh set data.
















LAMPIRAN :
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Tali tunggal

Massa before	1	2	3	4	5	1125	1660	2240	980	2020	Rpm	1	2	3	4	5	190	155	130	160	131	Timer	1	2	3	4	5	60	60	60	60	60	



Dua tali

Massa before 1	1	2	3	4	5	1070	1365	1365	1365	1365	Massa before 2	1	2	3	4	5	980	1485	1485	1485	1485	Massa saat putar	1	2	3	4	5	2020	2025	1980	1900	1845	Rpm	1	2	3	4	5	122	126	121	169	170	Timer	1	2	3	4	5	60	60	60	60	60	




2
image3.png
Petunjuk Praktikum Statika Dinamika
DTME PENS 62022 by ROVIAP EP

- Giroskop mengukur laju rotasi (kecepatan sudut) di sekitar sumbu X, Y, dan Z.
- Akselerometer mengukur percepatan linier sepanjang sumbu X, Y, dan Z.

2. Sistem Navigasi Inersia (INS):
- INS menggunakan data dari IMU untuk menghitung posisi, kecepatan, dan orientasi
objek.
- la menggunakan algoritma untuk mengintegrasikan data giroskopik dan akselerometer
untuk melacak pergerakan objek dan perubahan orientasi seiring waktu.

Aplikasi

- Dirgantara: Pesawat dan pesawat ruang angkasa menggunakan sistem inersia
giroskopik untuk navigasi dan kontrol.

- Maritim: Kapal dan kapal selam menggunakan sistem ini untuk navigasi dalam kondisi
di mana GPS mungkin tidak dapat diandalkan.

- Otomotif: Kendaraan modern menggunakan sistem inersia untuk sistem bantuan
pengemudi tingkat lanjut (ADAS) dan mengemudi otonom.

- Barang Elektronik Konsumen: Ponsel cerdas dan perangkat wearable menggunakan
IMU yang disederhanakan untuk pelacakan gerakan dan penginderaan orientasi.

Kesimpulan

Sistem inersia giroskopik menyediakan cara yang andal untuk menentukan orientasi dan
posisi tanpa referensi eksternal, memanfaatkan sifat giroskop dan akselerometer. Meskipun
ada tantangan seperti akumulasi penyimpangan dan kesalahan, kemajuan dalam teknologi
sensor dan algoritma fusi data telah meningkatkan akurasi dan keandalannya secara
signifikan.

11. Modul Percobaan

Gambar 4.1: Ilustrasi sistem cakram roda

Gambar 4.1 mengilustrasikan sebuah sistem cakram dari roda motor/sepeda yg digunakan
untuk eksperimen sistem inersia dan percobaan ini.
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1IL Prosedur Percobaan

A. Sistem penyangga tali tunggal

1
2.

Siapkan Tiang Penyangga sistem cakram roda.
Siapkan roda, pasang tali penggantung pada salah satu sisi poros ke alat timbang
berat sebelum digantung ke tiang penyangga.

Catat berapa berat (massa) roda tersebut tanpa memutar roda,

‘Tahanlah dengan tangan sisi poros roda yg lain (sisi yg tidak diikat tali), kemudian
putarlah roda ke arah tertentu (CW dari sisi ikatan)

Ukurlah/hitunglah berapa rpm putaran yg didapat dg menggunakan hitungan timer
dan marka di lingkaran roda (gunakan stiker atau penanda)

Lepaskan salah satu penyangga poros roda dari sisi tangan Anda.

Perhatikan apa yg terjadi pada posisi roda ketika berputar.

Catatlah berapa berat terbaca di alat timbang sekarang (ketika roda masih
berputar).

Catat, ulanglah beberapa kali dg rpm yg berbeda, analisalah, buatlah kaj
kesimpulan

dan

A. Sistem penyangga dua tali

1. Siapkan Tiang Penyangga sistem cakram roda.
2. Siapkan roda, pasang 2 (dua) tali penggantung pada sisi-sisi poros,
dihubungkan ke alat timbang berat sebelum digantung ke tiang penyangga
3. Catat berapa berat (massa) roda terscbut (di timabnagn kiri dan kanan masing-
‘masing) tanpa memutar roda.
4. Putarlah roda ke arah tertentu (CW atau CCW dari sisi kiri ikatan)
5. Ukurlah/hitunglah berapa rpm putaran yg didapat dg menggunakan hitungan timer
dan marka dilingkaran roda (gunakan stiker atau penanda)
6. Lepaskan salah satu tali penyangga poros roda
7. Perhatikan apa g terjadi pada posisi roda ketika tali dilepas pada saat sedang
berputar terscbut.
8. Catatlah berapa berat terbaca di alat timbang sekarang (yg masih terhubung ke tali
penggantung aktif)
9. Catat, ulanglah beberapa kali dg rpm yg berbeda, analisalah, buatlah kajian dan
kesimpulan.
1V. Tugas
1. Buatlah Laporan Sementara dalam bentuk berkas PDF dan dikumpulkan melalui
email atau gdrive di gelassroom.
2. Siapkan Laporan Resmi dengan analisa yg cukup.
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Percobaan IV

Judul Pengujian Vektor Gaya Inersia Sistem Cakram Roda
(Giroskopik)

‘Alokasi Waktu 3jam

Tujuan Praktikan memahami dan menguasai cara menghitung,
mengukur dan memodifikasi sistem Vektor Gaya Inersia Sistem
Cakram Roda sebagai dasar untuk mendesain Sistem Aktuator
berbasis Inersia

Peralatan 1. TestRig

2. Cakram berupa roda sepeda ukuran 16, 18 atau 20 inchi
3. Alat Ukur: berat, panjang, sudut, dan waktu

4. Lembar Kerja Analisa.

I Teori Dasar

Sistem inersia giroskopik adalah jenis alat bantu navigasi yang menggunakan prinsip
giroskop dan pengukuran inersia untuk menentukan orientasi dan posisi suatu benda tanpa
bergantung pada referensi cksternal, Berikut adalah ihtisar singkat teori di balik sistem
terscbut:

Pri

sip dasar

1. Giroskop:
- Giroskop adalah perangkat yang menggunakan prinsip momentum sudut untuk
‘mempertahankan oricntasi tertentu.
- Saat giroskop berputar, giroskop menolak perubahan sumbu rotasinya karena
kekekalan momentum sudut.
- Properti ini memungkinkan gi
(roll, pitch, dan yaw).

skop mendeteksi dan mengukur perubahan orientasi

2. Akselerometer:
- Akselerometer mengukur percepatan linier sepanjang satu sumbu atau lebih.
- Dengan mengintegrasikan data percepatan terhadap waktu, kecepatan dan por
benda dapat ditentukan.

Komponen Sistem Inersia Giroskopik

Satuan Pengukuran Inersia (IMU):
- IMU biasanya terdiri dari tiga giroskop ortogonal dan tiga akselerometer ortogonal.
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