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ABSTRAK 
 

Mesin drill adalah salah satu mesin perkakas yang luas penggunaannya 

dalam lingkup industri selain mesin bubut dan mesin frais. Mesin drill memegang 

peranan yang sangat penting dalam proses produksi. Akan tetapi, masalah getaran 

yang sering terjadi pada mesin drill baik karena chatter ataupun machine faults 

membuat produk yang dihasilkan menjadi cacat. Mass unbalance adalah salah 

satu jenis kerusakan (machine faults) pada mesin yang dapat menurunkan kualitas 

geometri suatu produk akibat getaran yang terjadi. Oleh karena itu, analisa 

perilaku dinamik sangat dibutuhkan untuk mencegah adanya mass unbalance 

 Penelitian ini bertujuan untuk mengetahui frekuensi pribadi dan modus 

getar struktur mesin drill, menampilkan deformasi modus getar dengan redaman 

akibat gaya eksitasi 100 N, dan menampilkan grafik FRF dan FFT akibat mass 

unbalance. Metode yang digunakan adalah dengan analisa modal. Di sini, struktur 

utama dan material yang mempengaruhi kekakuan dimodelkan dengan 

menggunakan software SolidWork 2007. Mesin drill dimodelkan dalam tiga 

konfigurasi head body yang berbeda untuk mendapatkan perbandingan dari 

analisa yang dilakukan. Analisa FRF dilakukan dengan software ANSYS 11.0 

Workbench. 

 Hasilnya, perbedaan konfigurasi head body mempengaruhi perilaku 

dinamik mesin drill yang ditandai dengan adanya perbedaan besar frekuensi 

pribadi. Semakin besar frekuensi pribadi suatu struktur maka semakin besar juga 

kekakuannya sehingga struktur tersebut sulit untuk bergetar. Dari FRF kita 

ketahui bahwa semakin tinggi putaran operasi mesin drill maka kecepatan 

getarannya akibat mass unbalance juga akan semakin tinggi. 

 

Kata kunci: Mesin drill, frekuensi pribadi, mass unbalance 
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ABSTRACT 

 
Drilling machine is one of the most important machine tools in industry 

except lathe and frais machine. Drilling machine has an important role on 

production proceses. But, vibration while drilling operation that caused by 

chatter or machine faults made the product output failure. One of the machine 

faults types is mass unbalance that can reduce the quality of product geometry. 

Therefore, dynamic behaviour analyze is necessary to prevent this mass 

unbalance will not happen. So, we did the dynamic behaviour analyze of drilling 

machine used ANSYS 11.0 Workbench. 

The aim of this research is to find out the natural frequency and the mode 

shape of drilling machine, could to display their mode shape deformation with 

damping caused by excitation forces 100 N, and could to display FRF and FFT 

graphics caused by mass unbalance. In order to achieve the aims, modal analysis 

method has been adopted. Here, principal structures and their material which 

influence the stiffness of the drilling machine were modeled used SolidWork 2007 

software. The drilling machine were modeled in three configuration of head body 

position. Software ANSYS 11.0 Workbench used to determine FRF.  

As the results, the different configuration of head body position has been 

influence the dynamic behaviour structure that can be signed with the different of 

natural frequency. More higher the natural frequency, more higher the stiffness 

and it’s allow the structure difficult to vibrate. From the FRF, we know that the 

increase operation rotation of drilling machine allow higher vibration velocity 

that caused by mass unbalance. 

  

Keywords:  Drilling machine, natural frequency, mass unbalance 
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