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DAFTAR NOTASI 

 

Notasi Abjad Latin 

 

a   : percepatan linier putaran poros engkol pada suatu sudut θ (m/s2

a

) 

N   : percepatan linier maksimum gerakan putaran poros engkol (m/s2

C   : konstanta redaman (

) 

D   : simpangan posisi poros engkol (mm) 

N·s/m, atau kg/s) 

E   : modulus Young (baja = 200 Gpa) 

eper

F    : gaya inersia, atau “gaya sentrifugal” putaran poros engkol (N) 

   : jarak titik berat poros dari sumbu putar poros engkol yang 
diizinkan (μm)  

Fper

f   : frekuensi putaran poros engkol (Hz) 

   : gaya inersia putaran poros engkol yang diizinkan (N) 

f1

f

   : gaya inersia dari massa yang terkonsentrasi pada crank pin (N) 

1

f

x   : komponen horisontal gaya inersia dari massa yang terkonsentrasi 
pada crank pin (N) 

1

f

y   : komponen vertikal gaya inersia dari massa yang terkonsentrasi 
pada crank pin (N) 

2

f

   : gaya inersia dari massa yang terkonsentrasi pada piston pin (N) 

n

f

   : frekuensi natural, atau frekuensi kritis poros engkol (Hz) 

x

f

   : komponen horisontal gaya inersia connecting rod (N) 

y

G   : kualitas keseimbangan menurut ISO 1940-1  (mm/s) 

   : komponen vertikal gaya inersia connecting rod (N) 

g   : percepatan gravitasi bumi (9,8 m/s2

h

) 

c

h

   : jarak titik berat dari “ujung besar” connecting rod (mm) 

p   : jarak titik berat dari “ujung kecil” connecting rod (mm) 
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I   : momen inersia terhadap sumbu lentur (kg·m²) 

k   : laju, atau konstanta, atau kekakuan pegas (N/cm) 

L   : panjang connecting rod (mm) 

m   : massa poros (g) 

mrod

m

   : massa connecting rod (g) 

c

m

   : massa connecting rod yang mengikuti gerakan putaran poros 
engkol  (g) 

p

N   : frekuensi putaran poros engkol (rpm) 

   : massa connecting rod yang mengikuti gerak piston (g) 

Nn

P   : beban akibat berat piringan rotor (N) 

   : frekuensi natural, atau frekuensi kritis poros engkol (rpm) 

R   : radius putaran dari pusat crank pin, atau radius putaran sistem 
poros engkol (mm) 

r   : jarak titik berat poros engkol dari sumbu putar poros engkol (mm) 

t   : waktu (s) 

U   : harga ketidak seimbangan (g∙mm) 

Uper

V   : kecepatan linier maksimum putaran poros engkol (m/s) 

   : harga ketidak seimbangan yang diizinkan (g∙mm) 

v   : kecepatan linier putaran poros pada suatu sudut θ(m/s) 

W   : berat connecting rod (N) 

Wc   

W

: berat poros engkol (N) 

c

W

’   : berat connecting rod yang terkonsentrasi pada crank pin (N) 

c

W

’’   : berat poros engkol, bila titik beratnya tepat di crank pin (N) 

p   

W

: berat piston (N) 

p

x   : simpangan maksimum poros engkol saat berputar (mm) 

’   : berat connecting rod yang terkonsentrasi pada piston (N) 

xst

 

   : lendutan statis poros engkol (cm) 

BALANCING POROS ENGKOL SEPEDA MOTOR
Fahmi Ananda Taufan, Ir. Teguh Pudji Purwanto, MT
Universitas Gadjah Mada, 2011 | Diunduh dari http://etd.repository.ugm.ac.id/



xxi 
 

Notasi Abjad Yunani 

 

α (alfa)   : percepatan sudut putaran poros engkol (rad/s2

Δ (delta)  : perubahan harga 

) 

ζ (zeta)   : faktor redaman getaran 

η (eta)   : faktor gesekan, bilangan tak berdimensi (= 2ζ) 

θ (teta)  : sudut engkol terhadap sumbu khayal horisontal, atau sudut fase 
getaran (°) 

λ (lamda)  : panjang satu gelombang (mm) 

τ (tau)   : perioda, waktu untuk menyelesaikan satu gelombang (s) 

φ (fi)   : sudut posisi connecting rod terhadap sumbu jalur bolak-balik 
piston (°)  

ω (omega)  : kecepatan sudut putaran poros engkol (rad/s) 
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