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DAFTAR GAMBAR

Gava-gava pada benda diam diatas lantai
Gaya-gaya pad; benda diatas lantai vang
dengan tali

Gerak relszatif dan diam relatif

Lintasan gerak lurus

Grafik gerak lurus beraturan

Grafik gerak lurus berubah beraturan

Gaya berat

‘Gayva benda pada bidang miring

Sistem leogika negatif atau positif
Simbol dari gerbang logika dasar

Selot (Latch)

ditarik

Rangkaian internal pencacah tak sinkron 4 bit

Rangkaian internal pencacah sinkron 4 bit
Diagram blok dari suatu rangkaian
Rangkaian sensor

Rangkaian peﬁéontrol otomatis

Diagram waktu

Rangkaian pencacah dan memori

Rangkaian tampilan

Keadaan benda uji terhadap sensor nol, sensor 1, dan

sensor 2




DAFTAR TABEL

Hasil perhitungan untuk gerak lurus bersturan
dimana D1 = 1,00 m konstan

Hasil perhitungan dari tabel 4.1.a (battery 1)
Hasil perhitungan dari tabel 4.1.a (battery 2)
Hasil perhitungan untuk gerak jatuh bebas, ﬁD =
0,50 m konstan dan D1 = 1,00 m konstan

Hasil perhitungan untuk gerak jatuh bebas dengan
variasi DO dan D1 = 1,00 m konstan

Hasil perhitungan untuk gerak jatuh bebas dengan
variasi DO dan D1 = 0,50 m konstan

Hasil perhitungan gerak lurus pada bidang miring
untuk benda kering dengan variasi DO dan D1 =
1,00 m konstan

Hasil perhitungan gerak lurus pada bidang miring
untuk benda kering dengan variasi D1 dan DO =
0?50~ m konstan

Hasil perh{tungan gerak lurus pada bidang miring
untuk benda lembab dengan wvariasi DO ‘dan b1 =
1,00 m konstan

Hasil perhitungan gerak lurus pada bidang miring
untuk benda lembab dengan wvariasi D1 dan DO =

J,30 m konstan
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