PERTEMUAN 10 KINEMATIKA
GAYA INERSIA PADA MESIN

Introduksi

Menurut hukum Newton kedua, apabila pada benda dengan massa m bekerja gaya sebesar F, maka akan diikuti sebagi akibatnya akan mncul perceapatan sebasar a. Hubungan ketiga variabel tersebut memenuhi persamaan 
F=m . a 
Dalam hal ini percepatan (akibat) searah dengan gaya (penyebab).

Tapi bila yang muncul terlebih dulu percapatan (ingat perubahan kecepatan), maka sebagi akibat muncul gaya, yang dikenal dengan gaya inersia yang arahnya berlawanan dengan arah percepatseperi persamaan berikut :


Fi = - m . a


Fi = gaya inesia


Tanda negatif (-) menunjukkan arah gaya inersia (akibat) berlawanan dengan pecepatan (penyebab)
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	Bila pada massa m bekerja gaya F, maka akan muncul pecepatan sebesar a (gerak lurus). Besar gaya

 F = m . a. (Hk Newton II)
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	Bila pada massa m terjadi perubahan kecepatan (gerak lurus), atau muncul percepatan a, maka sebagai akibatnya timbul gaya inersia yang arahnya selalu berlawanan dengan a. Besar gaya inesia

 Fi = - m . a
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	Bila pada massa terjadi percepatan sudut 
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 (gerak putar), maka sebagai akibat akan muncul Torsi Inersia yang berlawanan arah 
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.
Ti = - I . 
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I = Momen Inersia

I = m r2
r = jari-jari girasi
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	Jika pada benda muncul percepatan linear a dan percepatan sudut 
[image: image8.wmf]a

secara bersamaan (gerak sembarang), maka sebagai akibatnya akan terjadi gaya inersia dan Torsi Inersia secara bersamaan. Namun terjadi kesetimbangan antara torsi dengan gaya inersia. Konsekuensinya terjadi pergeseran garis kerja gaya inersia sebesar h, yang memenuhi kesetimbangan :
Ti = Fi . h

I . 
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 = Fi . h

Sehingga : h = 
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Fig. 1940, Acceleration polygon of a fourink mechunisin.
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