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RANCANG BANGUN MESIN PERAKITAN SAYAP PESAWAT
AEROMODELLING BERJENIS FREE FLIGHT GLIDER
DENGAN SISTEM OTOMASI
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EmailV : igbal.slametfathiyakan.tm! 7@mhsw.pnj.ac.id

ABSTRAK

Olahraga” Aeromodelling menjadi salah satu cabang olahraga dirgantara dengan
menggunakan pesawat model jenis glider. Dalam fabrikasi sayap pesawat, harus dipastikan
part yang dirakit berada dalam toleransi, maka perakitan yang dihasilkan akan akurat
secara posisi, dimensional, dan geometris. Proses perakitan tersebut dilakukan secara
manual dengan kebutuhan keterampilan khusus untuk memperoleh hasil produk sayap
yang akurat dan presisi. Maka, pada penelitian.ini dilakukan rancang bangun mesin rakitan
sayap pesawat aeromodelling berjenis free flight glider dengan system otomasi. Tujuannya
untuk memperoleh hasil perakitan sayap yang sesuai target toleransi akan diterapkan
teknologi Fixture yang diintegerasikan dengan sistem otomasi. Sehingga keakuratan dan
kepresisian produk sayap masuk dalam toleransi. yang telah ditentukan. Metode yang
digunakan dalam penelitian ini adalah, Quality Function Deployment, yang mana pada
metode ini. memperhatikan kebutuhan konsumen dan menterjemahkannya kedalam
karakteristik engineering. Dalam mekanismenya, mesin ini menggunakan ulir daya dan
engkol peluncur sebagai konseppergerakan. Prototipeyang telah dibuat tidak menyangkut
keseluruhan dari desain asli mesin. Hasil uji coba yang dilakukan sebanyak 10 kali,
memperlihatkan bahwa perakitan 1 panel/sayap pesawat telah memenuhi gap dan batas
toleransi yang telah ditentukan. Pada hasil perakitan terbaik, bila nilai 18 gap yang ada
dirata-rata pengukurannya memiliki nilai sebesar 27,008 mm.

Kata Kunci : Aeromodelling, Pesawat Glider, Fixture, Sistem Otomasi
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ABSTRACT

Aeromodelling is one of the aerospace sports by using glider-type model aircraft.
In the fabrication of aircraft wings, it must be ensured that the assembled parts are
within tolerances, then the resulting assembly will be positionally, dimensionally,
and geometrically accurate. The assembly process'is carried out manually with the
need for special skills to obtain accurate and precise wing product results. So, in
this study, the design of an aeromodelling aircraft wing assembly engine of the free
flight glider type with an automation systemwas carried out. The goal'is to obtain
wing assembly results that match the tolerance target will be applied Fixture
technology integrated with an automation. system. So'that the accuracy and
precision of wing products are included in the predetermined tolerances. The
method used in this study is, Quality Function Deployment, which in this method
pays attention to consumer needs and. translates. them into engineering
characteristics. In its mechanism, this machine uses a power.thread and a launcher
crank as a movement concept. The prototype that has been created does not concern
the entirety of the original design. of the machine. The test results, which were
carried out 10 times, showed that the assembly of 1 aircraft wing panel met the
specified gaps and tolerance limits. In the best assembly results, if the value of 18
gaps is on average, the measurement has awvalue of 27,008 mm.
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BAB1
PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Aeromodelling merupakan salah*satu-olahraga kedirgantaraan dengan
kegiatan yang dilakukan proses perencanaan, perancangan, pembuatan, serta
penerbangan pesawat model: Olahraga Aeremodelling menjadi salah satu cabang
olahraga dirgantara dengan tergabung pada - Persatuan Olahraga Dirgantara
Aeromodelling (PODIRGA) dengan. dinaungi oleh Federasi Aero Sport Indonesia
(FASD). [1]

Pesawat model jenis glider ini terbang tanpa adanya motor pendorong atau
engine untuk menciptakan gaya angkat. Sehingga keandalan terbang dari pesawat
ini bertumpu pada bagian sayap yang digunakan.

Dalam fabrikasi sayap pesawat tersebut, proses manufaktur yang dilakukan
mayoritas terletak pada saat melakukan perakitan atau assembly. Hasil perakitan
tersebut tentunya sangat berpengaruh pada keandalan-terbang, untuk itu perlu
dilakukan tindakan pengendalian kualitas secara konsisten-dan berlanjut terhadap
hasil perakitan beserta perangkat pendukungnya. [2]

Pada dasarnya fabrikasi sayap pesawat ialah memastikan part yang dirakit
berada dalam toleransi, maka perakitan yang.dihasilkan akan akurat secara posisi,
dimensional, dan geometris. [3] Dan selama ini proses perakitan tersebut dilakukan
secara manual dengan kebutuhan keterampilan khusus untuk memperoleh hasil

produk sayap yang akurat dan presisi. Hal ini dapat dilihat pada Gambar 1.1.

|

‘ !
111‘!11!14

wEri )b nasranaaaaisiiieg
T 1 |
.

Gambar 1.1 Pemasangan Manual untuk 1 Panel Sayap Pesawat Aeromodelling
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Jig and fixture merupakan suatu alat bantu pemegang benda kerja produksi
yang digunakan dalam membuat penggandaan komponen secara presisi dan akurat.
Dengan menggunakan perkakas bantu nantinya diharapkan produk yang akan
dihasilkan mempunyai ketelitian tinggi atau presisi dan juga tidak perlu lagi skill
operator dalam operasi manufaktur”yang memilikis kemampuan khusus atau
memiliki ketrampilan tinggi..{4]

Otomasi merupakan teknologi yang, diterapkan dengan mengombinasikan
aplikasi dari sistem<mekanik, elektronik, dan komputerisasi melalui proses. atau
prosedur. Dalam penerapannya, sistem otomasi akan ditempatkan sesuai dengan
programinstruksional, serta dikonfigurasikan dengan umpan balik otomatis untuk
memastikan bahwa intruksi yang telah dibuat dapat berjalan dengan benar dan
sesuai. Hal tersebut meningkatkan kepresisian, efisiensi dan fleksibilitas. [5]

Dalam proses manufaktur, sistem otemasi juga kerap kali diberlakukan,
salah satunya ialah untuk membantu sistem perakitan. [ 6] Bila meninjau fungsinya,
sistem otomasi dapat diterapkan secara sebagian yang.dalam  artian masih
membutuhkan kerja manusia, ataupun diterapkan secara penuh.yang dalam artian
secara keserluruhan dikerjakan oleh mesin. [7]

Dalam rancang bangun.ini, untuk memperoleh hasil perakitan sayap yang
sesuai target toleransi akan diterapkan teknologi Fixture yang diintegerasikan
dengan sistem otomasi. Sehingga keakuratan dan kepresisian produk sayap masuk

dalam toleransi yang telah ditentukan.
1.2. Perumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang yang telah dikemukakan, maka ada beberapa
masalah yang perlu dipecahkany.yaitu sebagai berikut:
1. Bagaimana cara merancang dan membangun Mesin Perakitan Sayap
Pesawat Aeromodelling yang dapat menyesuaikan bentuk airfoil.
2. Bagaimana cara merancang dan membangun Mesin Perakitan Sayap
Pesawat Aeromodelling yang dapat melakukan perakitan sesuai penentuan

gap pada masing-masing rib dengan toleransi & 2mm.
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1.

Bagaimana cara mengintegerasikan Mekanisme dari Mesin Perakitan Sayap
Pesawat Aeromodelling dengan Sistem Otomasi.
Bagaimana hasil pengujian yang dapat dilakukan oleh mesin perakitan pada

titik bertemunya rib dan spar.

1.3. Batasan Masalah

Penulisan batasan‘masalah diperlukan agar perancangan ini lebih fokus,

jelas dan tidak keluar dart topik permasalahan yang diajukan. Batasan masalah pada

penelitian ini ialah sebagai berikut:

Pesawat Aeromodelling yang dirakit merupakan Pesawat betjenis Glider
Tarik dengan model F1A.

Perakitan yang dilakukan ialah dengan menggabungkan 7ib dan spar dalam
1 panel sayap pesawat.

Penelitian yang dilakukan berfokus pada sistem mekanisme serta cara kerja
mesin yang dapat melakukan perakitan.

Manufaktur pada mesin dilakukan secara bertahap, pada penelitan ini
pembuatan mesin hanya akan dibatasi untuk melakukan 1 proses

pengerjaan.

1.4. Tujuan Penelitian

Berdasarkan perumusan masalah dan batasan masalah yang ada, maka

ditetapakan tujuan penelitian sebagai berikut:

1.

Merancang Mesin untuk Proses Perakitan Sayap Pesawat Aeromodelling
pada proses penggabungan spar dan ribs dengan gap yang disesuaikan
berdasarkan desain-pesawat.

Merancang Mekanisme dari Mesin Perakitan Sayap Pesawat Aeromodelling
yang dapat diintegerasikan dengan Sistem Otomasi.

Menguji hasil kerja Mesin Perakitan Sayap Pesawat Aeromodelling yang
telah dibuat dengan mengukur gap yang terbentuk antar setiap rib. Yang

mana titik pengukuran terletak pada titik bertemunya rib dan spar-.
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1.5. Manfaat Penelitian

Berdasarkan penelitian yang dijalankan, maka manfaat yang akan diperoleh

ialah sebagai berikut.

1. Diharapkan dengan adanya penelitan.ini;nantinya dapat mempopulerkan
topik terkait Aeromodelling dalam hal akademik.

2. Diharapkan dengan adanya penelitian ini, semakin banyak Timu Keteknikan
yang diulas.dalam pembahasan tentang Aeromodelling.

3. Diharapkan mesin gyang »berhasil = terealisasi | dapat menyelesaikan
permasalahan dalam Proses Perakitan Sayap Pesawat. Aeromodelling
berjenis Free Flight Glider.

4. Diharapkan penelitian ini akan menjadi referensi untuk menunjang

penelitian-penelitian selanjutnya.
1.6. Sistematika Penulisan

Bab 1 Pendahuluan

Bab Pendahuluan ini berisi penguraian terkait latar.belakang masalah,
rumusan masalah, batasan masalah, tujuan penelitian, dan sistematika penulisan.
Bab 2 Tinjauan Pustaka

Bab' Tinjuauan Pustaka ini-berisi penguraian terkait landasan teori serta
kajian literature yang bersumber dari buku, jurnal, standar, teks book, katalog, dan
sumber lainnya sebagai penunjang dalam penyusunan penelitian.
Bab 3 Metodologi Penelitian

Bab Metode Penelitian ini berisi penguraian terkait metode yang digunakan
dalam penyelesaian..masalahpada Skripsi.. Pembahasan ini meliputi_tahapan
prosedur, pengumpulan data dan teknik analisis yang diterapkan.
Bab 4 Hasil Penelitian dan Pembahasan

Bab Hasil Penelitian dan Pembahasan ini berisi penguraian terkait berbagai
analisa yang dilakukan dalam proses penelitian.
Bab 5 Kesimpulan dan Saran

Bab Kesimpulan dan Saran ini berisi pernyataan terkait Kesimpulan yang

ditarik dari penelitian dan saran-saran yang berhubungan dengan penelitian.
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5.1. Kesimpulan

Berdasarkan perancangan konsepsanalisis perhitungan, lalu hasil uji coba

yang dilakukan pada prototipe. Maka dapat disimpulkan bahwa:

1. Hasil perancangan: yang dilakukan berdasarkan riset pada, kebutuhan
konsumensmenunjang mesin untuk mengutamakan kepresisian pada hasil
perakitan dengan mekanisme yang sederhana. Kemudian bila meninjau
spesifikasi teknik yang ada, prioritas utama ialah pada pembutan fixture
yang dapat membantu proses perakitan sesuai ukuran dan target yang
diinginkan. Gap yang diinginkan sebesar 30 mm dengan toleransi +/- 2 mm.
Dalam mekanismenya, mesin ini menggunakan ulir daya dan engkol
peluncur sebagai konsep pergerakan.

2. Mekanisme ulir daya ini menggunakan Motor Stepper Nema 17 sebagai
aktuator penggerak. Kemudian untuk mekanisme _engkol peluncur
menggunakan Motor Servo MG90S dan Motor Servo MG996R. Semua
aktuator diintegerasikan ke Arduino Uno untuk mengendalikannya

3. Prototipe yang telah dibuat tidak menyangkut keseluruhan dari desain asli
mesin. Hasil uji coba yang dilakukan sebanyak 10 kali, memperlihatkan
bahwa perakitan 1 panel ;sayap pesawat telah memenuhi gap dan batas
toleransi yang telah ditentukan. Pada hasil perakitan terbaik, bila nilai 18

gap yang ada dirata-rata pengukurannya memiliki nilai sebesar 27,008 mm.
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5.2. Saran

Rancangan pada prototipe pertama sudah memenuhi target pada satu titik
pengukuran. Sebaiknya perlu dilakukan pengembangan lebih lanjut dengan
merealisasikan desain yang ada pada rancangan dan diuji secara performa. Selain

itu, sistem elektronika yang diterapkan juga bisa diperjelas lebih mendalam.
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Lampiran 1 : Nema 17 Datasheet

Description Reviews (0)

This is a simple, but very powerful stepper motor with a 4-wire cable attached.
This is a Bipolar Motor.
Features:

o Step Angle (degrees) :1.8
e 2 Phase
o Rated Voltage : 12V
o Rated Current: 1.7A
o Phase Resistance: 1.5Q
e 5mm Diameter Drive Shaft
« Winding resistance: 32.6 Q
o Phase Inductance: 2.8 mH
e Max flux linkage: 1.8 Vs
» Holding Torque : 40 (N.cm Min)
o Detent Torque : 2.2 (N.cm Max)
o Weight: 280 gm
e Rotor Inertia : 54 (g.cm?)
e Lead Wire (No.): 4
o NEMA 17 Mounting Hole Pattern (31mm)
Motor Width: 42mm (1.67")
\
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Lampiran 2 : MG996R Datasheet

Specifications

-
o
=
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T
-+
Y

¢ Weight: 55g

¢ Dimension: 40.7mm X 19.7mm X 42.9mm

* Stall Torque: 9.4 kg-cm (4.8V); 11 kg-cm (6V)

* Operating Speed: 0.23sec/60degree (4.8V); 0.2sec/60degree (6.0V)
* Operating Voltage: 4.8V ~ 6.6V

* Gear Type: Metal gear

eyieyer 1aba Yiuya3ijod uizi eduey

* Temperature Range: 0°C - 55°C
* Dead Band Width: lus

¢ Servo Wire Length: 32cm

e Current Draw at idle: 10mA

* No Load Operating Current: 170mA
¢ Stall Current: 1.4A

Servo Arms and Screws included
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Lampiran 3 : MG90S Datasheet

Some Features of the MG90S:
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- Input Voltage: 4.8V - 6.0V

- Operating Current (5.0V): ~2.7mA (idle), ~70mA (no load),
~400mA (Stall)

- Rotation Angle: 0° - 180° (Resolution: 1°)

- Max Speed (5.0V): 0.6 deg/ms (full 180 degrees in 300 ms)

e)ieyer 1aba Yiuyaljod uizi eduey

- Largest Dimensions: 12mm x 32.5mm x 32.5mm
. MG90S Datasheet \

- NOTE: These are not genuine Tower Pro motors

A full tutorial with the MG90S, including code and general working

principles, is given here.
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Hak Cipta:
1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.
b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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Lampiran 5 : SS201 Mechanical Properties

Grades of Stainless Steel

Common
Name

S 201-2
S 30100
S 30100
S 30100
S 30100
S 30100

S 30200
S 30300
S 30400
S 304L
-

S 31000

S 31600
S 316L
S 316Ti
S 31700
S317L

Stainless Steel Grades and Mechanical Properties

Condition 0.2%. Proof
Strength
MPa

Annealed
Annealed
1/4 hard
1/2 hard
3/4 hard
Full hard

Annealed
Annealed
Annealed
Annealed
Annealed

Annealed

Annealed
Annealed
Annealed
Annealed

Annealed

310
205
520
760
930
965

205
240
205
170
310
205

205
170
205
205
205

Tensile Tensile
Strength Elongation
MPa (%min)
Min
660 40 40
520 40 40
860 25 25
1030 15 18
1210 12 10
1280 8 9
520 40 40
585 50 50
520 40 40
485 40 40
600 40 40
520 40 40
520 40 40
485 40 40
520 40 40
515 3 35
515 40 40

Hardess
Brinell
HB(max)

219

202

202
183

217

219
217
217
217
217

Rockewell
Hardness
HRB(max)

100
95

92

92
88

95

95
95
95
95
95

Vickers
Hardness
HV(max)

240
210

210

210
210

225

225

225
225
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Hardness Conversion Chart
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© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

i

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan,

tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta

penelitian

r

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :

penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta
2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
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Gap 3, Percobaan 1

Gap 6 Percobaan 1

Gap 9 Percobaan |

Gap 12 Percobaan 1

Gap 15 Percobaan 1

Gap 18‘ Percobaan 1

Gap 2 Percobaan 1

Gap 5 Percobaan 1

Gap 8 Percobaan

Gap 11 Percobaan 1 .

Gap 14 Percobaan'1

Gap 17 Percobaan 1

Dokumentasi Percobaan 1

Lampiran 7

Gap 1 Percobaan 1

Gap 4 Percobaan 1 V

Gap 7 Percobaan 1

Gap 1 Percobaan 1

Gap 13 Percobaan 1

Gap 16 Percobaan 1

Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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Lampiran 8

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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Gap 3, Percobaan 3
Gap 6 Percobaan 3
Gap 9.Percobaan 3
Gap 12 Percobaan 3
Gap 15 Percobaan 3
Gap 18 Percobaan 3

Gap 2 Percobaan 3
Gap 5 Percobaan 3
Gap 8 Percobaan 3
Gap 11 Percobaan 3
Gap 14 Percobaan 3
Gap 17 Percobaan 3

Dokumentasi Percobaan 3

Gap 1 Percobaan 3
Gap 4 Percobaan 3
Gap 7 Percobaan 3
Gap 10 Percobaan 3
Gap 13 Percobaan 3
Gap 16 Percobaan 3

Lampiran 9

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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Gap 3. Percobaan 4
%6 Percobaan 4
Gap 9 Percobaan 4
Gap 12 Percobaan 4
' Ga 15 Percobaan 4
Gap 18 Percobaan 4

Gap 8 Percobaan 4
Gap 11 Percobaan 4
Gap.14 Percobaan 4
Gap 17 Percobaan 4

Gap 2 Percobaan 4
GaR 5 Percobaan 4

Dokumentasi Percobaan 4

Gap 1 Percobaan 4
Gap 7 Percobaan 4
Gap 10 Percobaan
Gap 13 Percobaan 4
Gap 16 Percobaan 4

GaB 4 Percobaan 4

Lampiran 10

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta

Gap 3. Percobaan 5

Gap 6 Percobaan 5

Gap 9 Percobaan 5

Gap 12 Percobaan 5

Gap 15 Percobaan 5

Gap 18 Percobaan 5

Gap 2 Percobaan 5

Gap 5 Percobaan 5

Gap 8 Percobaan 5

Gap 11 Percobaan 5

Gap 14 Percobaan 5

Gap 17 Percobaan 5

Dokumentasi Percobaan 5

Lampiran 11

Gap 1 Percobaan 5

Ga 4 Percobaan 5

Gap 7 Percobaan 5

Gap 10 Pereobaan 5

Gap 13 Percobaan 5

Gap 16 Percobaan 5

Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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Gap 3. Percobaan 6
Gap 6 Percobaan 6
Gap 9 Percobaan 6
| Gap 12 Percobaan 6
Gap 15 Percobaan 6 '
| Gap 18 Percobaan 6

Gap 2 Percobaan 6
Gap 5 Percobaan 6
Gap 8 Percobaan 6
Gap 11 Percobaan 6
Gap 14 Percobaan 6 :
Gap 17 Percobaan 6

Dokumentasi Percobaan 6

Gap 1 Percobaan 6
Gap 4 Percobaan 6
Gap 7 Percobaan 6
Gap 10 Percobaan 6
Gap 13 Percobaan 6 '
Gap 16 Percobaan 6

Lampiran 12

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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Gap 3. Percobaan 7
Gap 6 Percobaan 7
Gap 9.Percobaan 7
Gap 15 Percobaan 7
Gap 18 Percobaan 7

\

Gap 12 Percobaan 7

Gap 2 Percobaan 7

Gap 5 Percobaan 7

Gap 8 Percobaan 7

Gap 11 Percobaan 7

Gap 14 Percobaan 7
‘

Glap 17 Percoaan 7

Dokumentasi Percobaan 7

Gap 1 Percobaan 7
Gp 4 Percobaan 7
Gap 7 Percobaan 7
Gap 10 Percobaan 7
Gap 13Percobaan 7
Gap 16 Percobaan 7

Lampiran 13

\

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta

Gap 3. Percobaan 8

Gap 6 Percobaan 8

Gap 9.Percobaan 8

Gap 12 Percobaan 8

Gap 15 Percobaan 8

Gap 18 Percobaan 8

Gap 2 Percobaan 8

Gap 5 Percobaan 8

Gap 8 Percobaan §

Gap 11 Percobaan 8

Gap 14 Percoban 8

Gap 17 Percobaan 8

Dokumentasi Percobaan 8

Lampiran 14

Gap 1 Percobaan 8

Gap 4 Percobaan 8

Gap 7 Percobaan 8 -

Gap 10 Percobaan 8

Gap 13 Percobaan 8

Gap 16 Percobaan 8

Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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Gap 3.Percobaan 9;
Gap 6 Percobaan 9
Gap 9.Percobaan 9
Gap 12 Percobaan 9
Gap 15 Percobaan 9
Gap 18 Percobaan 9 :

Gap 2 Percoaan 9
Gap 5 Percobaan 9
Gap 8 Percobaan 9
Gap 11 Percobaan 9
Gap 14 Percobaan'9
Gap 17 Percobéan 9

Dokumentasi Percobaan 9

Gap 1 Percobaan 9
Gap 4 Percobaan 9
Gap 7 Percobaan 9
Gap 10 Percobaan 9
Gap 13 Percobaan 9
Gap 16 Percobaan 9

Lampiran 15

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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Gap 3.Percobaan 10
Gap 6 Percobaan 10
V Gap 9 Percobaan 10
Gap 12 Percobaan 10
Gap 15 Percobaan 10
Gap 18 Percobaan 10

Gap 2 Percobaan 10
Gap 5 Percobaan 10
Gap 8 Percobaan 10
Gap 11 Percobaan 10
Gap 14 Percobaan 10
Gap 17 Percobaan 10

Dokumentasi Percobaan 10

Gap 1 Percobaan 10
Gap 4 Percobaan 10
Gap 7 Percobaan 10
-Gap 10 Percobaan 10
Gap 13 Percobaan 10
Gap 16 Percobaan 10

Lampiran 16

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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1 Sub Assembly 7 7 PLA 96x300x400 Dibuat
1 Sub Assembly 6 6 PLA 573x180x229 Dibuat
1 Sub Assembly 5 5 PLA 900x136x72 Dibuat
1 Sub Assembly 4 4 PLA 540x130x235 Dibuat
1 Sub Assembly 3 3 PLA 400x340x50 Dibuat
1 Sub Assembly 2 2 PLA 400x340x215 Dibuat
1 Rangka Utama 1 AL6061 | 1030x340x400 Dibeli
Quantity Part Name Part.No| Material Size Remark

III|II | I | Revision @ i’

Mesin Perakitan Sayap |Scale| Drawn (100123|1QBAL

Pesawat Aeromodelling 1+ 10| checked

State Polytechnic of Jakarta AS01/TMM/23




&

e 5 Locator 17 PLA 30x29x28 Dibuat
1 | Bracket Servo SG90S 16 PLA Dibuat

9 1 Servo SG90S 15 Std 22,5x12x30 Dibeli
@ 1 Servo MG996R 14 Std 50x20x45 Dibeli
1 Tiang Clamp P 13 PLA Dibuat

1 | Clamp Pemasangan R 12 |PLA+Balsal 125x32x13,5 Dibuat

2 Bracket BP F.P 11 PLA Dibuat

1 Base Plate Bawah 10 PLA 200x50x4 Dibuat

m 10 Tiang Locator 9 Balsa 20x6x6 Dibuat
1 Base Plate Atas 8 PLA 200x50x4 Dibuat

2 Shaft 4mm 7 SS304 24x400 Dibeli

2 B.P. Pemasangan 2 6 PLA 149x92x10 Dibuat

2 B.P. Pemasangan 1 5 PLA 50x32,2x4 Dibuat

1 Servo MG90S 4 Std 32,5x12x35,5 Dibeli

1 Bracket Servo 3 PLA Dibuat

1 | Bracket Batang P 1 2 PLA 50x12x24 Dibuat

4 | SK4 Shaft Support 1 PLA 42x32,8x14 Dibeli

Quantity Part Name Part.No| Material Size Remark
mi| 11| 1 | Revision @5

Sub Assembly 2 Scale| Drawn [090720[1QBAL
Fixture Pemasangan 1:2 | checked
State Polytechnic of Jakarta AS02/TMM/23




1 Locator 8 mm 13 PLA Dibuat

° 1 Nema 17 12 Std 74x42,3x42,3 Dibeli

1 Housing P.P.W 11 PLA Dibuat

° 1 Bracket Nema 17 10 PLA 173x86x42 Dibuat

5| Locator Penempatan 9 PLA 109x29x28 Dibuat

10| T. Locator Penemp 8 Balsa 20x6x6 Dibuat

@ 2 Shaft 4 mm 7 SS304 24x400 Dibeli

4 Slide 4 mm 6 PLA Dibuat

> 2 | F. Slider Penempatan 5 PLA 20x12x11 Dibuat
‘,/ G 4 | SK 4 Support Shaft 4 PLA 42x32,8x14 Dibuat
' 1 [Bracket BP Penempatan 3 PLA 50x30x44 Dibuat
1 BP Penempatan 2 2 PLA 100x10x84,6 Dibuat

1 BP Penempatan 1 1 PLA 122x10x85 Dibuat

Quantity Part Name Part.No| Material Size Remark
1| 11 | 1 | Revision @a

Sub Assembly 3 Scale| Drawn [130123[1QBAL
Fixture Penempatan 12 | checked
State Polytechnic of Jakarta AS03/TMM/23




1 BP Ver FPA 2 7 PLA Dibuat
1 BP Ver FPA 1 6 PLA Dibuat
2 | Bracket BP Ver FPA 5 PLA Dibuat
1 Housing FPA 4 PLA Dibuat
1 BP Hor FPA 1 3 PLA Dibuat
1 BP Hor FPA 2 2 PLA Dibuat
1 Plate FPA 1 Akrilik | 600x300x800 Dibuat
Quantity Part Name Part.No| Material Size Remark
IIT| II | I | Revision @ i ’
Sub Assembly 4 Scale| Drawn |[130122|1QBAL
Fixture Pelurus Atas 1+ 5 | checked
State Polythecnic of Jakarta AS04/TMM/23




DETAIL A

SCALE 2:3

Nut T8 14 Std Dibeli
1 Housing Nut T8 13 PLA 15x24x32 Dibuat
1 Housing Clamp BK 12 PLA 36,3x36,3x12 Dibuat
1| Clamp Benda Kerja 11 PLA 60x30x30 Dibuat
1 Fixture Tube 4 mm 10 PLA 40x20x16 Dibuat
1 | Housing Tube 4 mm 9 PLA 45x34x40 Dibuat
1 Base Plate FCT 8 PLA 136x60x5 Dibuat
2 Housing LM8UU 7 PLA 24%x20x15 Dibuat
2 LB LM8UU 6 Std 215x@8x24 Dibeli
1 Benda Kerja 5 CF, Balsa Dibuat
2 Bearing KP08 4 Std 55x13x28,5 Dibeli
4 SK8 Shaft Support 3 Std 42x14x32,8 Dibeli
2 Shaft 8 mm 2 Std 28x855 Dibeli
1 Lead Screw 8 mm 1 Std 28x900 Dibeli
Quantity Part Name Part.No| Material Size Remark
IIT|II | I | Revision

[oX==}

Sub Assembly 5
Fixture Benda Kerja

Scale| Drawn

1:

090720| 1QBAL

10| Checked

State Polytechnic of Jakarta

ASO05/TMM/23




4 SK4 Shaft Support 6 PLA Dibeli
1 BP FPB 2 5 PLA Dibuat
1 BP FPB 1 4 PLA Dibuat
1 Bracket BP FPB 3 PLA Dibuat
1 Housing Slider FPB 2 PLA Dibuat
1 Plate FPB 1 Akrilik Dibuat
Quantity Part Name Part.No| Material Size Remark

III|II | I | Revision @ i’

Sub Assembllg/ 6 Scale| Drawn [160123[1QBAL
Fixture Pelurus Bawah

1:5 | Checked

State Polythecnic of Jakarta AS06/TMM/23




DETAIL A

SCALE 1:2

1 Penyangga B 7 PLA Dibuat
1 | Housing Penyangga B 6 PLA Dibuat
1 | Housing Penyangga A 5 PLA Dibuat
1 Nema 17 4 Std Dibeli
1 Fixture Tengah 2 3 PLA Dibuat
1 Fixture Tengah 1 2 PLA Dibuat
1 Penyangga Atas 1 PLA Dibuat
Quantity Part Name Part.No| Material Size Remark
IIT|II | I | Revision

[oX==}

Subassembly 7 Scale| Drawn [130123|1QBAL
Bracket Nema 17 Utama | ;. s |checked
State Polythecnic of Jakarta ASO7/TMM/23
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Quantity Part Name Part.No| Material Size Remark
III| II Revision @ @
Bracket Batang Scale| Drawn |130123|1QBAL
PenghUbung 1 1:1 | Checked

State Polytechnic of Jakarta

A2-02/TMM/23




CDA.er
R N R5,00
| | |
- 50,00
- - 16,00
15,00

Quantity

Part Name Part.No| Material

Size

Remark

III

II

Revision

o=}

Batang Penghubung
Pemasangan 1

Scale| Drawn

130123[1QBAL

1:1 | Checked

State Polytechnic of Jakarta

A2-05/TMM/23
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10,00 39,00
- 1
] o i
] ] I
3 3
g S
L | | ! |
Quantity Part Name Part.No| Material Size Remark
III| II Revision @ @
Batang Penghubung Scale| Drawn [130123|1QBAL
Pemasangan 2 L -2 | checked

State Polytechnic of Jakarta

A2-06/TMM/23
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Quantity Part Name Part.No| Material Size Remark
III| II | I | Revision @ E_
Clamp Pemasangan Scale| Drawn |130123|1QBAL
Rlb 1: 2 | Checked

State Polytechnic of Jakarta

A2-12/TMM/23
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: 1 | Checked

State Polythecnic of Jakarta
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Quantity Part Name Part.No| Material Size Remark
III| II Revision @ @
Bracket BP Scale| Drawn [130123|1QBAL
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1 | Checked

State Polytechnic of Jakarta
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