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PENGART'H KESTABILAI\i MOBILE CRANE

TERIIADAP DAYA MENGAI{GKAT DAN MENURT'NKAI{ BEBAN

Zuliantoni
Staf Pengajar Teknik Mesin Universitas Benghrlu

e-mail: zulian_ton@me.its.ac.i4 zulian_75@ahoo.co.id

Abstrek
Mobile crane merupakan satujenis crane dari sekian banyakjenis crane yang banyak dijumpai
pada industri manufalaur, dimana penggunaawtya selain sebagai alat Bantu dalam memfudahkan
,nuatan dari satu tempat ke temryt yang lain juga dapat berpindah tempat dari satu tempot ke
temryt Wng lain. Paper ini akan membahas tentang kesubilan mobile crane pada berbagai
kondisi keniringan jalan. Dengan landisi yang denikian beban yang diterima oleh crane alan
benambah, hal ini juga alan mempengaruhi lapa$tas yang dapt dianglot don juga daya yang
digurulran untuk menganglat dan menurunlcan beban. Dengan dikeuhufutya pengaruh kemiringan
jalan terhadap kestabilan, karysitas, dan daya untuk mengangkat dan menuntnlan beban mala
dapat me4jadi aeuan dalam penguruum mobile crane.

Kala htnci: kzstabilan lapasitas, doya hoist, kemiringan jalan, mobile crane

Pendahuluan
Hal yang perlu dipedratikan apabila kita berbicara masalah industri dan produksi dalmr suatu pensahaan,

kita tidak bisa terlepas dari bahan baku yang diproses menjadi suatu produk dan juga proses pemindahan dan
pengangkutarq baik bahaa baku maupun produkjadi. Sebelum ditemukannya pesawat pengangkat manusia akan
mengalami kesulitan bila harus mengangkat benda atau bahan yang besar dan berat. Tetapi seiring dengan
perkembangan jaman manusia akhimya berhasil menemukan pesawat yang bisa digunakan untuk memindahkan
atau mengangkat benda yang besar dan berat. Sehingga dengan kebutuhan tenaga yang kecil dari manusia akan
dihasilkan keluran tenaga yang dapat digunakan untuk menganghfr benda atau bahan yang besar dan berat
Salah satu dai pesawat pengangkat yang biasa dalam indusri adalah mobile crane. Jenis pesawat
pengangkat ini selain mampu berpindah tempat juga memiliki kapasitss angkat yang tidak jauh berbeda dari
pesawat pengangkd yang fixed (tidak dapat berpindah). Akan tetapi dalarn penggunaannya mobile crane
terkadang mengalarni kecelakaan. Berdasar{can data yang diperoleh penulis salah satu penyebab tedadinya
kecelakaan dalam penggunaan mobile crane adalah kesalahan pengkalkulasian dari beban yang akan diangkat.
Baik yang terjadi karena faktor human error ataupun dari kondisi kemiringan jalan. Adanya kemiringan jalan
pada saat pengangkatan sebenamya tidak diijinkan oleh produsen pabrik karena akan mengakibatkan beban yang
diterima oleh mobile crane semakin bertambah. HaI tersebut diatas raelatarbelakangi perulis untuk menganalim
pengaruh kemiringan jalan tedadap kestabilan mobile oane.

Adapm permasalahan yang akan dihadapi padapenulisan tugas akhir ini adalah:
a. Menganalisa kestabilan mobile crane pada berbagai kondisi kemiringan jalan
b. Kapasitas Mobile Crane yang akan berubah s*iap berada pada kemiringan jalan yang berbeda
c. Perubahan kapasitas tentunya juga akan mempenganrhi p€nggunaan daya yang digunakan oleh mobile

L
b.
c.

a.

b.

c.
d.
e.
f.

Tujum penelitian ini adalah untuk:
Merganalisa kestabilan mobile crane pada berbagai kondisi kemiringan jalan
Meadapatkan kapasias maksimum yang dapat diangkut oleh mobile crane pda setiap kemiringan jalan.
Meaganalisa daya hoist yang digunakan uatuk mengangkut beban pada setiry kemiringan jalan.

Adapun yang menjadi bafiasan masalah pada penelitian ini adalah:
Model mobile cftne yang dibatras adalah jenis All Tcrrain Crane Merek Tercx-Demag Tipe AC 200-1
Tiagkat kemiringan jalan yang dimaksud edalah kemiringan jalm ke depm dan ke samping.
Sudut kemiringanjalm dibatasi hanya sampai 25" dan sudut elevasi boom sampai 55".
Pada analisa ini gaya yang disebabkan oleh angin diabaikan.
Mobile crane pada saat swing berada pada jarak 200 m dari jangkauan maksimurn
Kestabilan Statik adalah kestabilan mobile crane dengan oufigger tsrpasang pada bertagai koodisi
kemiringan jalan tanpa terjadi gerakan pada boom.
Kestabilan Dinamis adalah ke$abilan mobile crane dengan outigger terpasang pada berbagai kondisi
kemiringm jalan diikuti dengan terjadinya gerakan pada boom.
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lr Daya hoist adalah daya yang diperlukan pada saat katrol cran6 mulai bekerja dan akan berhenti. Kondisi
demikian menyebabkan crane akan menerima beban tambahan selain karena beban yang diagkat.

Tinjauan Pustaka
l. Mobile Crane
l.l. Pengcrtian Mobile Crene

Mobile Crane adalah salah satu jenis daripada Maferial Handling Equipment (Pemwat Pemindah Bahan),

dan Mobile Crane itu sendiri rcrbagi dalam berbagai jenis lagr. Pada dasrnya Mobile Crane ini memiliki fungsi
yang ssma dengan pesawat pengangkat pada umumnya yatrri rmfirk rengangkat menurunkaq dan

memindahkan barang dan memegang peranan pqfing dalam suatu pekerjaan bongkar muat, konsbuksi, dan

bangunan serta pekerjaan indusfi lainnya. Setiap jsnis dari pesawat pengangkat tentu memiliki kelebihan yang

tidak dimiliki oleh pesawat pcngangkat lainnya Hal ini tergartung pada situasi dan kondisi kerja Maka
tercipAlah bermacam-macarn posawat pengmgkat untuk mengatasi masalah tersebut satu diantaranya adalah
pesawat pengangkat jenis Mobile Crane. Mobile Crane adalah suatu pesawd pengurgkat yurg dapat berpindah
dari tempat yang satu ke tempat yang lain (mobile) dalam jarak yang tak terbatas. Sifat dasar dari mobile crane

dalam pengoperasiannya pada umumnya meliputi:
a- Par{mg boom yaag dapat disesuaikan.
b. Kemampuan nrengangkat dan menurunkan beban.
c. Kemampuanmemutarbeban.
d. Kemampuan berjalan dengan tenaga sendiri.

Sedangkan beberapakomponen utamadri sebuah mobile crane adalah :

a Bagian Pembawa (lower Base).
b. Meja Putar (Tum Table).
c.
d.
e.

f.

Tenaga Penggerak (Power Plane).
Bagian Atas (Upper Base).
Peralatan Depan (Front Equipment).
Counterweight.

1.2. Komponen Pembaws
Komponen pembawa menrpakan bagian crane dapat bergerak (mobile), yang dapat membawaseluruh

peralxan ke{a Pada bagian pembawa ini terdiri atas chasis kabin kemudi dan lantai (dek). Ada dua jeniVtipe
pada komponen pembawa ini, yakni kerangka bawah dengan roda rantai dan kerangka bawah dengaa roda ban.

13. Meja Putar
Meja putar berfimgsi sebagai penghubung bagian atas dan bagian bawah yang dapat berputar ke kiri atau

ke kanan sampai 360 derajaf Bagiao ini a.lalah bagian yang sangat penting pada cranq karena merupakan
pemegang bagian aas dan menahan segala beban yang timbul dari kerja crane. Meja putar ini dapat berputar
dengan menggunakan bantalan pr*ar (swing ring).

I.4. Tenaga Penggerak
Tenaga penggerak utama adalah pemberi teoaga pada qystem gerakan dari craneo misalnya gerakan

mengangkat gerakan turun dan naiknya boorn, gerakan putar, gerakan maju dan mundur. Tenaga penggerak ini
umumnya Diesel Engine, ada beberaa jenis crane ymg menggunakan listrik dan uap sebagai penggerak uama
tetapi sangatjarang. Tenaga penggerak ini biam terdapat pada bagian atas dan/atau pada bagian pembaw4 atau
hanya ada satu tenaga yang dapat berfungsi ganda yakni sistem jalan (mobile) dan sistem angkat (crane).Tenaga
penggerak ini mengprakkan system-sistem yang ada pada crane dengan melalui kopling, FTO dan uanmisi
kemudim ke motorpenggerak system.

1.5. Komponen Atas
Komponen ini terletak di sebelah atas dari komponen pembawa yang dihubungkan oleh meja putar.

Bagian ini terdiri dari kabin operator, pembemt, komponen pendukung boom, motor-motor dan peralatan
lainnya Bagian ini dapat berpuhr &ngan bebas ke kiri dan ke kanan sampai 360 derajal

1.6. Peralaten Dcpan
Psralatao depan yaitu perlengkryan untuk melalorkan pengangl<dflr beban yang tsrdiri dri boorn, jip,

dan perlengkapan tambahan lainnya- Boom dan jip berfimgsi sebagao penahan tekanan (compression) yang
timbul dad beral beban dan unhrk mencapai jangkauan yang diinginkan.
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1.7. Counterweight
Counterweight adalah pemborat yang berfungsi sebagai pembalance beban

2. Prinsip Gerakan Kerja
Pada sebuah mobile crane terdapat beberapa system yang mempunyai fungsi yang berbeda-beda System

gerakan ini adalah:
l. Gerakan mengangkat dan menunrnkan beban

2. Gerakan menaikkan dan menurunkan boom
3. Gerakan putar
4. Gerakanjalm maju dan mundur.

2.1. Gerakan Mengangkat den Menurunkan Bcban
Gerakan ini-berfungsi untukmengangkat dan menuruakan beban. Beban yang diangkat dao diturunkan

oleh block bawah (Hook Block) yang ditarik oleh tali-tali yang disebut phase tali (parts of line) yang digantun$

pada block atas (upper block). Pada masing-masing block terdapar pulley-pulley yang dilalui oleh tal-tali

sewaktu digulung'atau dilepas oleh fromol (drum) penggulung. Karena gerakan pulley-pulley ini menimbulkan

gesekan yarg mimberi tamtettan beban pada tromol, maka berat beban yang diargkat akan bertambah berat-

Besarnya tenaga yang hilang akibat gesekan ini sangat tergantrmg dari jenis bantalan dan pulleynya-

2.2. Gerakan Menaikkan dan Menurunkan Boom
Gerakal ini berfrmgsi untuk menagtur panjang dan sudut boom unArk menjangkau beban Setiap gerakan

ini akan mengubah raAius tetraOap titik berat daripada crane, sehingga setiap perubahaa dari boom ini akan

merubah kekuatan dan kapasitas pengangkatan.

23. Gerakan Putar
Gerakan ini memungkinkan/mempennudah pengangkatan pada daerah{aera}r yang sulit, sehingga beban

mudah dijangkau dari posisi yang lebih mudah dengan jalan memutar meja putar sehingga seluruh peralatan iku
berputar dengan demikian benda berada pada lokasi yang zuliQun dapat dengan mudatr diiangkatr

2.4. Gerakan Meju dan Mundur
Gerakan ini merupakan gerakan dari mobile crane untuk membawa perlatan pengangkat, dengan gerakan

ini memungkiokan crane dapat bekerja dimana-mana (mobile), tanpa harus membuat pondasi crane seperti pada

crane yang diam umunnya.

Kestebilan Mobile Crane
Keseimbangan momen pada crane adalah:

Y =Gr+Gt+G*

I e = Qa + Grb - Gnc +, - Qa + Gt! - G*c

dimana:
Gr = Berat Booru kg
Gz : Berat Kendaraau kg
Gw = Berat Counrcrweighl kg
a =Beban, kg
a :Jarakbebandengantitikjungkig m
c = Jarakcounterweightdeagantitikjungkit m
e : Jarak titik jungkit dengan Y, m
Y = Gaya vertikal pada mobile crane, kg

Sedangkan jarak e haruslatr berada di dacrah stabil
ditunjukkan pada gambar dibawah ini yaitu:

(2-l)

baik untuk settor depan dan samping. Sepeiti

dimana:
Zona Tidak Stabil : > ll2b dan < l/2b

111
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ZonaLabil = -ll6b yd -ll3b dan l/3b s/d 1/6b I

Zona Stabil : -1l3b s/d l/3b

Analisa Kestabilan Statik
a o=0dan0

Sehingga Momen Gaya yang bekerja adalah:

Y =Gr+Gz+G*

f p = Qa + G,b - G*c ; e = 
A:9*:Ss9

v
b. Dengan o dan 0 bervariasi (miring ke sumbu x)

Sehingga Momen Gaya yang bekerja
Y = Gr c,osa + Gzcosa + G* cosa

f p = Qsin a a.sn 0 + Q oos a a.cos0 + G, sina.D sin d + G, cos a b cr.ols9 - G * oos a c

_ Qsinaa.sin 0 + Qcosaa.cosd+G, sina.6sin0 +Groosabcos0-Go cosar
T

c. Dengan a dan 0 bervariasi (miring ke sumbu x)
Pada bagian ini juga akan digunakan rumus kesetimbangan momor yaitu:

Y = Gtcosq + Gzcosa + G* cosa

Y e * Q sn a a- sin 0 + Q clls a -a. eos 0 + G r sin a bsin d + G, cos a b ws 0 - G* cns a c

- Qsinaa.sin 0 + Qcasaa.ensd + G, sina-6sin 0 +Grcnsaboosfl -G*cosac
r

(2-2)

(2-3)

Q-4)

(2-5)

(2{)

{2-7)

5. Analisa Kestabilan Dinamis
5.1. Akibat Rotasi pada Crane

Pada saat crane melakukan proses hoist maka pada beban dipastikan akan terjadi swing. Sehingga dapat
dikatakan terjadi gaya sentrifugal pada proses tersebul Adanya gaya sentrifugal tersebut akan mengurangi
kapasitas angkat serta kestabilan dari crane. Besamya kapasitas yang berkumng sebanding dengan gaya

sentrifugal yang terjadi pada saat melakukan hoist.
a a:0dan0bervariasi

Besamya gaya senfifugal sesuai adalah:

, =*l^1' (2-s)
c L30l

Kemudian gaya sentrifugal tcrsebut dimasukkan ke dalam p€rumusan keseimbangan momen gaya- Sehingga
Momen Gaya yang bekerja adalah:

Y =Gr+Gz+Go

y s = Q..a + Gr.b + FcJ - G*c *, =Qa 
+ G& + Fcl - G*'c

Y
dimana: I = Jarak gaya sentritugal ke titik jungkit

b. Dengan o dan 0 bervariasi (miring ke sumbu depan)
Sehingga Momen Gaya yang bekerja

{e = Qsoso,acnlsd+ Bsinaa.sin0 + Groosabcosa+Q sina}srna + Fc0.2-G* cosac

u _ Qcnsaa.cosd + psinaa.sin 0 + G, oosab cnrsa + G, sina.bsrna + Fc:0-2 - G* oosac

(2-9\

(2-10)

c. Dengan o dan 0 bervariasi (miring ke sumbu samping)
Pada bagian ini juga akan digunakan perhitungar seperti pada rumus 2-10 t€tapi ditambah dengan adanya
gaya sentrifugal pada crane karena beban yang diangkat.

5.2. Akibat lleiltekan saat mehkuken pengangkatan
Apabila mobile crane akan melakukan pengangkatan maka pada mobile crane akan terjadi beban

tambahan yang juga akan mempengaruhi kestabilan mobile crane. Sehingga besar hentakan yang t€rjadi p€rlu
diperhitungka dalam menganalisa kestabilan mobile crane.

Pada saat pengangkatan tali-tali katrol akan meregang seperti pegas menghasilkan beberapa tarnbatran
pergerakan. Dengan penambahan energi potensial dari beban W dan peregangan tali ,6, kita dapat menyamakan
ini dengan energi potensial dalam tali-tali setelah peregangan. Jika F adalah gaya total akhir pada tali-tali
tersebut maka:

7t8
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wp2 +w5 _ F6
29z

Tetapan pegas dari tali adalah k: F/5 dan kemudian subtitusikan ke persamaan diatas didapatkan:

Fd _Wr' _W6=0
22s

F' -2wF -wu' =o
c

r =w +(w'*ruL)"'

!-=t*(.*L-4]-'w \ w s)

(2.12)

(2.r3)

(2.14)

(2-ts)

dan besamya pengaruh impact pada crane F; : F - W

6. Gerakgorak Peralihan
Setiap gerakan kerja crane terdiri aAs: periode start (percepatan), gerakan tunak atau 1e6e111u dan

penghentian(pengereman). Periode pertama dan terakhir (percepatan dan pengerernan) dicirikan dengan gerak

peralihan (transient). Percepatan mernerlukan kerja tambahan untuk menstart komponen crane mekanis dan

LUal Oarl keadaan diam. Pada saat menghentikan kerja tambatran dari massa yang bergerak (inersia gerakan)

diserap oleh rem. Sehingga pada sad percepatao motor crane dibebani lebih ksar daripada gerakan tunaknya
Desain rem harus juga memperhitungkan gaya inersia tersebut

6.1. Momen Gaya pada Mekanisme Pengangkat
Untuk menentukan momen gaya yang dibutuhkan pada saat proses pengangkatan maka perlu

diperhitungkan terlebih dahulu besar tahanan yang harus dilawan. Besar tahanan yang harus dilawan besamya

adalah:
a Resistansikarenanominalhoist(kapmitasmaksimumpadakecepatanmaksimum)

Nr=9! py, M, = 
N''9550

4n
b. Resistansi pada saat melalnrkan percepatan Putax suatu massa-

n.2.tt
ct) -----;--rdd lsac> M. = 

J *'a fN Nr =rytkW60 '.'t t" " 9550

c. Resistansi pada saat melakukan percepatan linear suatu massa

p,=Q'1y, N, = {t'v o, , l,,1, =I:,2559y.-r 
il. q " n

Metodologi
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Analisa Perhitungan I

l. Contoh Perhitungan.
Sebagai contoh menganalisa kestabilan mobile crane, berikut ditunjukkan tah4 analisa kestabilan dengan

data input seperti contoh di bawah. Dari input tersebut dilakukan proses analisa sesuai dengan teori dari bab

sebelumny4 untuk memperoleh output data yang diharapkan. Tahapan analisa tersebut antara lain:

1.1. Analise seltor bclakang dengan berat counter reight = 69000 kg dan penjang boom = 7.6 m pada

kondisidatara=0o
Ditentukan:
l. a= 7.57108 m
2. b:1.394673 m
3. c:4.8 m
4. Gcw:69.000 Kg
5- Gr = 60-000 Kg
6. Gz= 107.000 Kg
7. Q: 19r.575.2 Kg
8. 0= 5o

Rumus keseimbangan momen pada mobile crane yaitu:
y.s =Qa+Gr.b-Gn.c

Sehingga dengan memasukkan datadata sebelumnya diatas maka akan didapatkan besar e (arak titik CG

Mobilo Crane dengan litik jungkit).
Y = Gt + Gz +G* +Q = 60.000Xg + 107.000r(9 + 69.000Kg +191575.2Kg = 427.575.2K9

427 .57 5.2 Kg e = 19 1.57 5.2 Kg.l .6 n + 107 .W KgJ.4 n - 69.0W Kg.4.8m

l9 1.57 5.2 Ks.1 .57 I 08m + I 07 .0N Kg.|.39467 3 m - 69.000 Kg.4.8m - n, = = 2.8133m

Dari besar e yang didapatlan diketahui bahwa Mobile Crane dalam keadaaan stabil saat mengangkat beban

sebesar 191.5752.2Kg.

1.2. Anelisa sektor belakang dcngan berat counter weight = 69m0 kg dan penjeng boom = 7.6 m pada

kondisimiringa=5o
Ditentukan:
l. z=7-6m
2. b=1.4m
3. c:4.8 m
4. Gcw:69.000 Kg
5. Gr:60.000 Kg
6' Gz = 107'000 Kg
7. Q: 191.575.2 Kg
8. 0= 5o

Rumus keseimbangan momen pada mobile crane yaitu :

f s = Q eos a a cos 0 + Q sin a a stn 0 + G, cos a h cos a + G, sin a.b sin a - G n cns a c cos a

_ Qcasaacosd+ Qsina-asrn9 + Grcosa-Dcosa + G, sin aJsind - G* cosar
t=

Sehingga dengan memasukkan daladala sebelumnya diaras maka akan didapatkan besar e (arak titik CG
Mobile Crane dengan titik juDgkit).

Y =Grc,osa+Gzcosa.+Gdeosa +Qcnsa = 425948.2k5

, _ I 9O846x7 57 I + I 6696x 662 + 597 7 lrl39 4 + 5229 xl22 - 687 37 x 4.8 
= 2.8 4m

425948.2
Dari besar e yang didapatkan dikehhui bahwa besar e berada diluar range daorah stabil sehingga mobile

crane dapt dikatakan pada kondisi terjungkir. Oleh lcarena itu perlu dilakukan perhittmgan lagi guna

mendapatkan harga Q Gapasitas) mobile crane yang sesuai untuk tingkat kemiringan 5". Hal ters€but dapat

dilakukan dengan melakukan perhifungan ulang dengan rumus yang sama tetapi dengan jarak e sabil maksimum
(2.8133m).
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Ye=Qcnsa,ooos? +Qsira.asind + G, cosa,Dcosa + G, sina.Dsin a-Gnasar

(G, cos a-6 cos a + G, sin a-& sin o) - ((G * cos ar) + (G, + G, + G *) cns a e)
g=

_ (59771.68x1394.6J3 + 5229.345x122.018) -.((68737.43x4.8) + (235101.9x2.8133)) 
= 189133.8Ke

(0.996195x2.E133 - 0.0E7156x662.3836' 0.087156x7571.08

Sehingga agar rnobile crane dapat stabil saat melakukan pengangkatan pada kemiringm (o) sebesar 5o

maka kapasihs maksimumnya adalah 189.133.8985 Kg. Sedangkan proses perhitungan untuk betat

counterweight dan panjang boom yang berbeda dapat dilihat pada lembar lampiran.

13. Analisa sektor hlakang dengan berat eounter weight = 6f)00 kg dan panjang boom = 7.6 m pada

kondisi datar c = lF saat melakukan swing.
Ditentukan:
l. a= 7.57108 m
2. b=1.39d,673m
3. c=4.8m
4. Gcw:69.000 KC
5' G, :66.990 

"t6. Gz = 107.000 Kg
7. Q: 191.575.2 Kg
8. 0:5'

Pada saat melahrkan swiag maka pada mobile crane akan bekerja gaya sentrifugal yurg mengakibatkan
adanya gaya tambahan pada mobile crane. Oleh karena inr gaya senfifugal tersebut harus dimasukkan ke dalam
rumus keseimbangan momen mobile crane yaitu:

Ys=Qa+Grb+ Fc.0.2-G*c
Fc didapat dari:

Fc=Yat'R
c

Sehingga pada kondisi a : 0o gaya seffiifugal yang terjadi adalah:

fc = r8el66.7K ,.(r.ro.*\r* ts.7.6m= 26617.16i.{"\ 30)
Sehingga apabila gaya sentrifugal tersebut dimasukkan ke dalam perhitungan keseimbangan momen

maka akan didapatkan harga e sebesar :

{.e = Qa + Grb + Fc.o.2 - G * c *, = 
Qa + G'l + *'0'2 - G * c 

- r.r.
Y

Pada perhitmgan di atas terlihat harga e yang berada di luar range kestabilan crane maka mobile crane
dapat dikatakan berada pada kondisi terjungkir. Sehingga perlu diperhitungkan kembali kapasitas yang dapat
diangkat oleh mobile crane agar tidak teiungkir yaihl:

Dari perhitungan sebelumnya didapatkan harga Y sebesar 427.575.2 Kg. Kemudian kita perlu
menghitung lebih dahulu harga e setelatr dilakukarr swing apakah masih berada pada daerah stabil yaitu :

f s:Qa+Grb+ Fc.O.Z-G*c

, _ (Gr + Gz + G *)c + G* t - Gi - Fc.0.2 
= 190442.IKg

a-e
Pada perhitungan diatas terlihat penurunan kapasitas pada mobile crane unhrk nrnjaga mobile crane tetap stabil.

1.4. Analisa sektor belakang dengan berat counter weigbt = 69ffi0 kg dan panjang boom = 7.6 m pada
kondisi datar o = 50 saat melakukar swing
Ditentukan:
l. a= 7.57108 m
2. b: 1.39,$673 m
3. c=4.8m
4. Gcw:69.000 Kg
5. Gr = 60.000 Kg
6. Gz= 107'000Kg
7. Q=191.575.2Kg
8. 0=5"
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Pada saat mobile crane pada kondisi miring dan melakukan swing maka hal tersobut akan mempengaruhi
besar kapasitas yang dapat diangkat oleh mobile crane. pada perhitungan dibawah akan langsung dihitung besar

kapasitas yang dapat dingkat oleh mobile crure. sedang untuk perhitungdn gaya senfifugal (Fc) diperhihmgkan
dengan cara sebelumnya diatas.

f s = Q cns o a cos 0 + Q sin a asin d + G, cosal cosa + G, sin 4"6 sin a - Fc.0.2 - G * cos a c

n * 
(Gr cosa.bcosa + Gr sina.6sina) + Fc.0.2 - G* cosar -(Gr + Gz + G-).2.8133 

= 1gg0,4.4Kg
(cosa.2.8 I 33 - sin a.a sin 0 - sn aa cns4)

1.5. Perhitungan daya hoist
Ditentukan:
L Q:191.57s.2 Kg = 1915.752 kN
2. v:0.75 m/s
3. Efisiensi semua gear dan Besekan tali: q:9.9
4. Kecepatmmotor=n= 2200 rpm
5. Momen inersia motor, gear box dan rem = Jmr= 46 kg.m2
6. Waktu percepatan :2 s

7. Perc€patan : a= 0.5 rnif

a" Resistansi kerena nominal hoist (kapasitas maksimum pada kecepatan maksimurn)

N, = 9! g4r - l9l5'7:?xo'7 5 
= 1596.46kw'q0.9

r, = &#A - 1596'-rt6l!9550 
= 6e30.088Nm

b. Resistansi pada qat acceleration of the rotating masses.

ot =''2'n,ad r 
"u = W4!! = z3o.2667rdt*c60 60

M, =J*'at *. -a6ksx?+0'2667 = 5296.133Nm't,2
N^ =nM' kw -22tr.x5296'133 = r220.052kw" 9550 9550

c. Resistansi pa& siarat acceleration of the linear moving masses

n = 9!rN -t915J'2fl.7s = 292.9284ki.{" st. l0x2

N, =Si6y -9292!!,0'75 =2,14.10?kw" tt 0.9

,, = lL#A Nn - 44'tY195so 
= lo5e.646Nm

Kesimpulan den Saran
1. Ksimpulan

Berdasarkan data yang didryatkan penulis dan hasil analisa peftitungan pada bab sebelumnya maka
disapatkan suatu kesimpulan yaitu:
l. Pada proses pengangkatan kemiringanjalan sangat berpengaruh terhadap kapasitas mobile crane. Dimana

penulis memperhitungkan kehilangan kapasitas setiry 5o kemiringanjalan sebesar zyo - 7lya.
2. Kemiringan jalan selain menyebabkan kehilangan kapasitas juga mmyebabkan mobile crane tidak dapt

melakukan aktifitas pada beberapa elevasi boom. Umurmya hal ini terjadi pada kemiringan
jalan:2f dan lengan crane pada posisi yang semakin panjang.

3. Kehilangan kapasitas menyebabkan mobile crane dalam proses pengangkatan (hoist) memerlukan daya yang
lebih kecil daripada pada kondisi norrnal (kemiringao jalan = f)

2. Saren
Adapun saran yang dapat diberikan oleh penulis setelah menyelesaikan Tugas Akhir ini adalah:

l. Peititungan tahanan angin pada proses pengangkatan akan dapat memberikan masukan baru bagi opsratror
mobile crane bila mobile crane digunakan pada daerah yang memiliki tahanan angin yang sangat kuat.
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2. Pertritungan kapasitas daya untuk setiap kemiringan jalan akan lebih mudah lagi bila menggunakan

perangkat lunak
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