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KATAPENGANTAR 

Buku KTNEMA TIKA DAN DINAMIKA TEKNJK ini disusun .untuk 

rnernbantu para rnahasiswa/guru teknik daJam rnenangguJangi penyediaan buku­

buku literatur wajib khususnya dalam bahasa Indonesia yang tidak dapat 

dipenuhinya secara lebih Jengkap. lsi buku literatur ini rnerupakan kurnpulan dari 

bahan-bahan/rnateri yang ditargetkan untuk para rnahasiswa teknik rnensin. 

Sasaran utarna buku ini bukan hanya rnahasiswa!guru tekni~ tetapi juga 

ahli teknik/teknisi. Dalam penulisan buku~, KINEMA TIKA DAN DINAMIKA 

TEKNIK ini, penulis beranggapan bahwa rnahasiswa!guru teknik telah 

rnengetahui Dasar-Dasar Matematika ·dan Dasar-Dasar Fisika ataupun pada saat • 

yang bersamaan dengan kuliah KJNEMA TIKA DAN DINAMlKA TEKNIK 

ini mahasiswa rnendapatkan atau mengikuti perkuliahan rnengenai Dasar-Dasar 

Maternatika dan Dasar-Dasar Fisika. Buku ini menyajikan translasi- sepanjang 

garis lurus, translasi sepanjang garis lengkung, pusat sesaat, rotasi (putaran), 

gerak relatif, analisa roda gila (roda daya) , dan persamaan lagrange. 

Penyajiannya sedapat mungkin berdasarkan intuisi fisik, yang kemudian 

dikuantitatifkan dalarn perumusan maternatik. Urutan-urutan pembahasan topik 

dapat diubah sesuai dengan kebutuhan. 

Penulis tetap menerima saran-saran ataupun kritik-knitik yang konstruktif 

dari ternan-ternan sejawat demi penyempumaan buku ini. Semoga buku ini benar­

benar berguna bagi para rnahasiswa/guru teknik dan ahli teknik/teknisi khususnya 

dan mahasiswa teknik pada umumnya. 

Medan, Juni 2012 
Penulis, 

Benyarnin Siturnorang 
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