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Abstrak

Peda mekalah it disajiban evalwasi  nument peredam petaran dingmik (OVA) pasif dan
aktif. DVA pasif’ merupakan suate sistem Lelaral massa, peredanl dan pegas vang
terfuhung dengan sistem vang jngin dikendaliban fovel Lelarannpn deRgan cara meRverap
CRCRRE gefdran poda Gtk sombuncannve, Pada ko DV akif, obivator difetakian o
arlerra sivtem whama dan sisiem D Mg fadpeimve memberitan gava kendali sexuor
algorima kendalt yarg divancang, Dersan pengaivran beberups parameter {paing
PeRgendali, INWA dapar diuning sefiingEa dapal menverap  setaran untuk Sretuen
chsttash dengan restang yang cubup hesar,

Keter Errci 2 JWA konerad prefarall, evaliast numarik
Ir TJ."\II..'"‘.R I]-EI..‘.I{".N':;

Peredam getaran dmamik (Dynamic Vibration Absorbers, IVA Y secara luas digunakan untuk
mengurang setaran pads bermacam-macam kendaraan, mesin-mesin dan struktur. Segara
sederhana VA merupakan sustu alat vang dibangun oleh massa, redaman, kekakuan ying
dihubungkan satu sama lain schingea membangun suaty peredam wetaran dinamik denpan
cara enverap energl pada titik sambungannys

Beberapa penelit telab menunjukkan bakan disamping digunakan pada sistem gelaran saty
derajar kebebasan, DVA juga dapar diterapkan sistem dengan susunan vang lebih kompleks
sepertl sistem banyak derajat kebebasan dan sisiem dengan paramcter terdistribusi,

1. TUFUAN DAN MANFAAT PENELITIAN

Tujuan vang hendak dicapa adalah
= Memabami teknik pengendalian suatu sistom setaran
=~ Memahami teknik kompuast yang diparluban dolam simulbas; pengendalian getaran

sanfuat penelitian
- Melatth kemmmpuan akademik dalam  proses penelivien pada bidang  perancangan
Konstruksi measin.

T1H, TINJAUAN PUSTAKA

L1 PERSAMAAN GERAK DAN ANALISIS KES FABILAN

ada Gambar |, subsistemn (my ek menguambarkan syl Sislem wama saty derajat
shebasan vane mencalami DAl gangdauan i Sebssstem (ma,cs k) mengzambarkan suatuy

o Akluator difetakkan di oantara Bedon massa dun menghasilkan gava berdasarkan
peTsalnaan barikul:
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Pada Persamaan (1) di atas o, f dan, ¥ merupakan konstanta penguatan dar percepatan,
kecepatan dan perpindaban,
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Garnbar 1 sistem primer dengan ADY akiif
Persamaan gerak  sistem dug derajat kebebasan sepenti terlihar pada Giambar | dapat
dinvatakan dengan
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Pada Persamaan (2) di atas terlihat bahwa parameter £ dan + muney) sebasal varasi dar

L
redaman dan kekakuan vang diuambahkan pada komponen pasif dar DV A
Persarmaan karskteristik dari sistem dua derzjut kebebasan pada Perssamann (2 el atas dapa:
dinvatakan dalam domain Laplace berik
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Analisis kestabilan dapat ditakukan secara sederhana menggunakan kriteria kestabilan Routh
yang dupat memberikan jaminan terhadap kestabilan sistem jika sefuruh koefisien dan
persamaan karakteristik bernilai positif sehingga ketidaksamaan herikut terpenuhi,
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Dhengan memasukkan harsa pada persamaan (4], ketidaksamaan i atas aban akan
menghasitkan kondisi vang harus dipenubi aleh penguatan umpan balik agar kestabilan
terpenuhu sehingen
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3.2 DISAIN OPTIMAL DVA AKTIV UNTUK SISTEM UTAMA
SATU DERAJAT KEREBASAN.
Diasumsikan cksitasi berupa fungsi harmonik, fit) = Fe™, maka lungs1 respon frekuens
sistem diperoleh dari Pers P20
s i, + o ko® + (e, - B R+ 4y
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Perhatikan kasus DVA  akif vang terhubung dengan sistem primer tanpa redaman (¢, =
VI Bemsnmaan (6} dapat disuliskan manjadi:
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Jakam hal ini Xp merunakan 2m itudo harmonik kondisi tunak dari sistem primer dan
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Limana parameter tanpa dimensi didefinisikan schagar beriku
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Dengan menggrunakan prosedur optimasi, harga optimal  dari parameter tanpa dimensi

diperoleh
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Diengan menggunakan definisi pada Pers.(9) dan harga Pers.(10] maka
optimal diperpleh schesar,
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IV. STUM KASUS

Dalam studi kasus digunakan sistem peredam getaran dinamik seperti terl
L Harga parameter pasil dari DVA serta parameter sistem utama adalah:
My =305 ke
&, =500 Nim
cy;=:1 Msm

that pada Garmbar

=2 ko
ko, = 10000 Nim

e =1 MNs‘m
Tujuan DVA adalah menurunkan level getaran pada

frekuenst pribadi sistem utama (o =
L1253 Hzi Dar hareg paramater vang diberikan, frekuenst DVA sshelum di tumimye adalaf
|"'- b

By =R mo = 153891 He . Hasil ini menunjukkan bahwa DVA pastt’ tidak berfungsi pada
targel frekuenst sehing

tidak muncel penguransan amplituds veng cukup besar pada
daecrah frekuensi ini,

dntuk mendapatkan tuning optimal dari DVA akiif, maka hargs
perpindahan dun kecepatan dibitung berdasarkan persamaani il
Yu = -262.05 Nim
P = <L 34 Msim

penguatan umpan balik

Pada Cambar 2 diperlihatkan FRF sistem dalam liga kondisi vaity

lanpa peredam getaran,
dengan VA pasit dan denpan VA akif



gan DVA pasif dan DVA akir

emm den

Fenenluan respon sistem dilakukan dengan bantuan walbox SIMLULINK vang terdapal dalam
rrogram MATLAR. Pada Gambar 3 diperfibatkan mode!  SIMULINE dari sistem. Pagdy
trambar 4 diperlihatkan respon - sistem untuk kondisi DVA pasil, Garis  putus-putus
METUPARAR respon sislem  ama dan ganis konting merupakan respon sistem DVA Drar
sambar 4 i dapat dilihar bahws amplitudo petaran sistem utama cukup besar, Selanjulnya
pada Gambar 5 diperlihatkan respon sistem untuk kendisi DVA sktif Hasil pecla Gambar 5

it mesunjukkan babiwa ampiitude getaran sistein wama berkurang denpan Pencrapan DA
..'E'\-.:ri.
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Gigmbar 5 Respon wsiem dengan DV A akif



IV.  KESIMPULAN

Fada  makalah inj disajikan simulasi numerik peredam  petaran dinamik {DVA),
Berdasarkan  hasil simulasi  terlibat bahwa pencrapan  DWVA rasif undak  efektif jika
frekuensi pribadi DWVA berada javh dari frekuensi target sistem utama, Uniyk mendapatkan
prestast penurunan level getaran vang optimal maka diperlukan energl luar yang berasal dari
DA akuf Secara umum, pengunazn DVA akiif mempunyai fungs: mengaeser frekuensi
pribadi VA mendekati frekuensi pribadi sistem utama sehingga terjadi penurunen level
setaran pada frekuensi inj.
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