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. DAFTAR GAMBAR

Gaya-gaya pads benda diam diatas lantail

Gaya-gaya pada benda diatas lantai vyang ditarik

dengan tali

Gerak relatif dan diam relatif
Lintasan gerak lurus

Grafik gerak lurus bersturan

Grafik gerak lurus berubah bersturan

Gayva berat

. Gaya benda pada bidang miring

Sistem logika negatif atau positif

.S3imbol dari gerbang logika dasar

Selot (Latech)

Rangkaian internal pencacah tak sinkron 4 bit

Rangkaian internal pencacah sinkron 4 bit
Diagram blok dari sustu rangksian
Rangkaisan sensor

Rangkaian peﬂéontrol otomatis

. Diagram waktu

Rangkaian pencacsh den memori

Rangksian tampilan

Keadaan benda uji terhadap sensor nol, sensor 1,

sensor 2

dan




DAFTAR TABEL

. Hasil perhitungan untuk gerak lurus beraturan

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, DO =

0,50 m konstan dan D1 = 1,00 m konstan

. Hasil perhitungan untuk gersk jatuh bebas dengan

variasi DO dan P1 = 1,00 m konstan

. Hasil perhitungan untuk gerak jastuh 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 gersk lurﬁs 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 lembsb dengan wvariasi DO dan D1 =

1,00 m konstan

. Hasil perhitungan gerak lurus pada bidang miring

untuk benda lembab dengan variasi D1 dan DO =

0,50 m konstan




HALAMAN JUDUL
HALAMAN PENGESAHAN
KATA PENGANTAR
ABSTRAK

INTISART

DAFTAR GAMBAR

DAFTAR TABEL

DAFTAR ISI
BAB I PENDAHULUAN
| 1.1. Latar belakang ...................... 1
1.2. Tujuan penulisan ........... ... 0.... 2
1.3. Batasan permasalahan ................ 2
1.4. Metode penelitian ................... 3
1.5. Sistematika penulisan ............... 3
BAB TII TINJAUAN PUSTAKA
2.1. Mekanika benda titik ................ 4
2.1.1. Dinamika benda titik ......... 4
2.1.2. Hukum-hukum Hewton ........... 4
2.1.3. Momentum dan massa ........... 7
2.1.4. Kinematika benda titik ....... 8
2.1.5. Gerak lurus beraturan ........ 11
2.1.6. Gerak lurus berubah beraturan 13

DAFTAR IST

2.1.6.1. Gerak jatuh bebas ...15
2.1.6.2. Gerak Inrus pada

_bidang miring ....... 186




BAB III

BAB IV

2.2. Elektronika digital .................
2.2.1. Gerbang-gerbang logika .......
2.2.1.a. Gerbang or, And
dan Not .............
2.2.%.b. Flip-flop ...........
2.2.2. Pencacah frekuensi ...........
2.2.3. Hemoxi ... . ... ... ... ... .. ...
2.2.4. Pemilihan informasi ..........
2.2.5. Penterjemahan dan tampilan
“tujuh segmen ........... e
RANCANGAN DAN KALIBRASI ALAT
3.1. Rangkaian sensor ................. P
3.2. Rangkéian pengontroi otométis .......
3.3. Rangkaian pencacah dan memori .......
3.4. Rangkaian tampilan ..................
3.5. Kalibrasi alat ... ... ... .. ... ......
UJI COBA, PERHITUNGAN DAN ANALISIS
4.1. Jenis-jenis percobaan ...............
4.1.1, Uji coba untuk gerak
R lurus beraturan ..............
4.1.2. Uji coba untuk gerak
Jatuh bebas . ... ... .. ... . ...
4.1.3. Ujil coba untuk gerak
lurus pada bidang miring .....
4.2. Perhitungan dan analisis ............
4.2.1. Percobaan gerak lurus
DEYALUTAD . ..ovrnnnn ...

4.2.2. Percobaan gerak jatuh bebas

22
25
28

29
39
31
33
38
37
37
339
49

41

43

45




4.2.3. Percobaan gerak lurus

pada bidang miring .......... 7p48
BAB V KESIMPULAN DAN SARAN
5.1. ReSimpPuUlan oo vt oo et e e e .53

DAFTAR PUSTAKA
LAMPIRAN






