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Listing Program Penampang Las Sudut C

Daftar Notasi Masuk

{variabel untuk input data}

N : integer
w : real

kl : real

1l : real

Fexx :integer
b : real
degree : real

teliti : real

const phi = 22 / 7
i : integer
pj las : real

kontrol : real

{variabel untuk output data}

XIC : real

YIC :real

Rn_ 1 : real
Rn 2 : real
Rn 3 : real

{variabel untuk array data}

X : arrayl[l..100] of real

y : array[l..100] of real

R : array[l..100] of real
delta m : array[l..100] of real
Rd : array[1l..100] of real

Ry : array[l1l..100] of real

qg : array[l..100] of real

sudut : arrayl[l..100] of real
delta : array[l..100] of real
delta mr : array[l..100] of real
delta u : array([l..100] of real
delta p : array[l..100] of real
sukul : array[1l..100] of real
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suku2 1 : array[1l..100] of real
suku2 2 : array[1l..100] of real
R : array[1l..100] of real

Sigma momen : real

Sigma gaya : real

Rn 3 : real

Selisih gaya : real
z : real
g : real
xl : real
yl : real
a : real
c : real

x2 : array [1..100] of real
y2 : array [1..100] of real

ALGORITMA
Input (N, w, kl, 1, Fexx, b, arah beban, teliti)

z Cos (degree)

a Sin (degree)
pj las horizontal ~ (k1) / (0.5 x N)

pj las vertikal « (1) / (0.5 x N)

YIC 1

XIC « 0

Do
XIC ~ XIC + teliti
g = (XIC + b + kl)
xl =g * (1-2z)

vyl =g * a

x (1) « XIC + k1 - (pj_las horizontal / 2)
for 1 « 0 to N do
x(i+1l) < x(i) - pj_las horizontal
if x(i+1l) < XIC then
x(i+l) « XIC
endif

endfor
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then

y (1)

for i

endfo

for 1

for 1

R(1)

endfo

for 1

~ 1
~ 0 to N do
if x(i+1l) > XIC then
y(i+1) < y (1)
else if x(i-1) > (XIC + pj las horizontal / 2)
y(i+l) « y(i) - pj las vertikal / 2
else
y(i+l) « y(i) - pj las vertikal
endif
r
~ 1 to N do
c =g - X(1)-(g-X(1))*z
x2 (1) = c + X(1i) + Y (i)*a
y2 (i) = Y(i)*z + (g-X(1))*a
~ 1 to N do
— sgr((x2 (1) - x1)"2 + (y2(1) - y1)"2)
if x(i) > XIC then
sudut (1) « Atn(x2(i) / y2(i)) * 180 / phi
else
sudut (1) < Atn(y2(i) / x2(i)) * 180 / phi
endif
r
~ 1 to N do

delta m(i) « 0.209 * (2 + sudut(i)) ~ (-0
delta mr(i) « delta m(i) / R(1)

delta u(i) « 1.087 * (6 + sudut(i)) ~ (-0.

kontrol « 0.17 * w
if delta u(i) > kontrol then
delta u(i) « kontrol

endif

delta(i) « R(i) * delta u(l) / R(1)

.32)

65)
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delta p(i) « delta(i) / delta m(i)
sukul (i) « 1 + 0.5 * (sin(phi / 180 * sudut(i)))
suku2 1 (i) < Abs(delta p(i) * (1.9 - 0.9 *
delta p(i)))
suku2 2 (i) < suku2 1 (i) ~ (0.3)
if x(i) > XIC
R (i) « 0.6 * Fexx * sukul (i) * suku2 2 (i) *
(0.707 * pj las _horizontal * w)
Else
R (i) « 0.6 * Fexx * sukul (i) * suku2 2 (i) *
(0.707 * pj las vertikal * w)
Rd (i) « R (i) * R(1)
if x(i) > XIC then
Ry (1) « R (i) * Sin(phi / 180 * sudut(i))
Else
Ry (i) « R (i) * Cos(phi / 180 * sudut(i))
endif

endfor

Sigma momen « 0

Sigma gaya « 0

for 1 « 1 to N do
Sigma momen ~ Sigma momen + Rd (i)
Sigma gaya < Sigma gaya + Ry (i)

endfor
Rn 1 « 2 * Sigma_gaya
Rn 2 « (2 * Sigma momen) / (XIC + b + kl)
Selisih Gaya « Rn_ 1 - Rn 2
Loop Until (Selisih gaya < 1) And (Selisih gaya > 0)
{menampilkan nilai-nilai yang sudah diproses}

Output (Rn 1, XIC, YIC)

{menampilkan nilai-nilai yang sudah diproses dalam bentuk array}

for 1 « 1 to N do
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Output
Output
Output
Output
Output
Output
Output
Output
Output
Output
Output
Output
Output

endfor

(R(1))

(Sudut (1))
(delta m(1i))
(delta mr(i))
(delta u(i))
(delta(i))
(delta p(i))
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Listing Program penampang las sudut L

Daftar Notasi Masuk

{variabel untuk input data}

N : integer

w : real

k1l : real

1 : real

Fexx : integer
b : real
degree : real
teliti : real

const phi = 22 / 7

i : integer

pJj _las_horizontal : real
pJj las vertikal : real
kontrol : real

{variabel untuk output data}
XIC : real
YIC : real
Rn 1 : real

Rn 2 : real

{variabel untuk data array}

x : array[l..100] of real

y : array[l..100] of real

R : array[l..100] of real
delta m : array[l..100] of real

Rd_ : array[1l..100] of real
Ry : array[1..100] of real
Rx : array[1l..100] of real

sudut : array[l..100] of real

delta : array[l..100] of real

delta mr : array[1l..100] of real
delta u : arrayl[l1l..100] of real
delta u kontrol : array[l..100] of real
delta p : array[l..100] of real
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sukul : array[l..100] of real
sukuz 1 : arrayl[l..100] of real
sukuz 2 : array[1l..100] of real
R : array[1l..100] of real

Sigma Momen : real

Sigma Gaya Vertikal : real
Sigma Gaya Horisontal : real

Selisih Gaya As : real

z : real
g : real
x1l : real
vyl : real
a : real
c : real

x2 : array [1..100] of real
y2 : array [1..100] of real

ALGORITMA
Input (N, w, kl, 1, Fexx, b, arah beban, teliti)

z = Cos (degree)

a = Sin (degree)

pj_las horizontal — (kl) / (0.5 x N)
pj las vertikal « (1) / (0.5 x N)

XIC «~ 0.001
Do
YIC « YIC + 0.01
x(l) < (XIC + kl) - pj_las horizontal / 2
for 1 « 1 to N do
x(1i + 1) « x(i) - pj_las horizontal
if x(1 + 1) < XIC then
x (1 + 1) « XIC
endif

endfor

y(l) « 1 - YIC
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for i « 1 to N do
if x(1i + 1) > XIC then
y(i + 1) « Y(1)
elseif (X(i - 1) > (XIC +
pj_las horizontal / 2)) then
y(i + 1) « y(i) - pj_las vertikal / 2
else
y(i + 1) « y(i) - pj_las vertikal
endif

endfor

for i « 1 to N do
R(i) « Sgr(x(i) * x(i) + y(i) * y(1))
if x (i) > XIC then
sudut (i) « Abs (180 / phi * Atn(x(i) / y(i)))
else
sudut (i) <« Abs (180 / phi * Atn(y(i) / x(i)))
endif

endfor

for i « 1 to N do
delta m(i) < 0.209 * (2 + sudut(i)) ~ (-0.32) * w
delta mr(i) « delta m(i) / R(1i)
delta u(i) < 1.087 * (6 + sudut(i)) "~ (-0.65) * w
kontrol « 0.17 * w

if delta u(i) > kontrol then
delta u kontrol (i) « kontrol
else
delta u kontrol (i) « delta u(i)
endif

endfor

for i « 1 to N do
delta(i) « R(i) * delta u kontrol(N) / R(N)
delta p(i) « delta(i) / delta m(i)
sukul (i) « 1 + 0.5 * (Sin(phi / 180 * sudut(i))) ~
(1.5)
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suku2 1 (i) < Abs(delta p(i) * (1.9 - 0.9 *

delta p(i)))

suku2 2 (i) < suku2 1 (i) ~ (0.3)

if x (i) > XIC then
R (i) « 0.6 * Fexx * sukul (i) * suku2 2 (i) *
(0.707 * pj las horizontal * w)
Else
R (i) « 0.6 * Fexx * sukul (i) * suku2 2 (i) *
(0.707 * pj las vertikal * w)

if X (i) > XIC then
Rx (1) « R (i) * Cos(phi / 180 * sudut(i))

Rx (i) « R (i) * Sin(phi / 180 * sudut(i))
if Y(i) < 0 then
Rx (i) « -1 * R (i) * Sin(phi / 180 *
sudut (1))
endif
endif

endfor

Sigma Gaya Horisontal < O

for i « 1 to N do
Sigma Gaya Horisontal « Sigma Gaya Horisontal + Rx_ (1)

endfor

Loop Until (Sigma Gaya Horisontal < 1 And Sigma Gaya Horisontal >
0)

XIC « 0

Do
XIC « XIC + teliti
g = (XIC + b + k1)
xl =g * (1-2)

vyl =g * a
x (1) < (XIC + k1) - pj las / 2

for i « 1 to N do
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x(i + 1) « x(i) - pj_las horizontal
if x(1i + 1) < XIC then

x(i + 1) « XIC

endif

endfor

y(l) <« 1 - YIC
for i « 1 to N do
if x(i + 1) > XIC then
y(d + 1) « y(i)
elseif (X(i - 1) > (XIC + pj las_horizontal /

2)) then
y(i + 1) « Y(1) - pj las vertikal / 2
else
y(i + 1) « y(i) - pj_las vertikal
endif
endfor

for i « 1 to N do
c =g - X(1)-(g-X(1))*z
X2 (1) = c + X(1i) + Y(i)*a
y2(i) = Y(i)*z + (g-X(1))*a
endif

for i « 1 to N do

R(1) « Sgr((x2(i) - x1)"2 + (y2(1i) - y1l)72)
if x(i) > XIC then
sudut (1) < abs (180 / phi * Atn(x2(i) / y2(i)))
else
sudut (i) « abs (180 / phi * Atn(y2(i) / x2(i)))
endif

endfor

for i « 1 to N do
delta m(i) « 0.209 * (2 + sudut(i)) "~ (-0.32) * w
delta mr(i) « delta m(i) / R(1i)
delta u(i) < 1.087 * (6 + sudut(i)) ~ (-0.65) * w
kontrol « 0.17 * w
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if delta u(i) > kontrol then
delta u kontrol (i) « kontrol
else
delta u kontrol (i) « delta u(i)
endif

endfor

for i « 1 to N do

delta(i) « R(i) * delta u kontrol(N) / R(N)

delta p(i) « delta(i) / delta m(i)

sukul (i) « 1 + 0.5 * (Sin(phi / 180 * sudut(i))) *

(1.5)

suku2 1 (i) < Abs(delta p(i) * (1.9 - 0.9 *

delta p(i)))

suku2 2 (i) < suku2 1 (i) ~ (0.3)

if x(i) > XIC then
R (i) « 0.6 * Fexx * sukul (i) * suku2 2 (i) *
(0.707 * pj las horizontal * w)
Else
R (i) « 0.6 * Fexx * sukul (i) * sukuz2 2 (i) *
(0.707 * pj las vertikal * w)

Rd (1) « R (i) * R(1)

if x (i) > XIC then
Ry (i) « R (i) * Sin(phi / 180 * sudut(i))
else
Ry (i) « R (i) * Cos(phi / 180 * sudut(i))
endif

endfor

Sigma Momen « 0

Sigma Gaya Vertikal « 0

for i « 1 to N do
Sigma Momen  Sigma Momen + Rd (i)
Sigma Gaya Vertikal « Sigma Gaya Vertikal + Ry (i)

endfor

Rn 1 « Sigma Gaya Vertikal
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Rn 2 « Sigma Momen / (XIC + k1l + b)
Selisih Gaya « Rn_ 1 - Rn 2

Loop Until (Selisih Gaya < 1 And Selisih Gaya > 0)

{menampilkan nilai-nilai yang sudah diproses}

Output (Rn_1, XIC, YIC)

{menampilkan nilai-nilai yang sudah diproses dalam bentuk array}
for i « 1 to N do
Output (1)
Output (X (1))
Output (Y (i))
Output (R(1))
Output (Sudut(i))
Output (delta m(i))
Output (delta mr(i))
Output (delta u(i))
Output (delta(i))
Output (delta p(i))
Output (R (1))
Output (Rd_ (1))
Output (Ry (1))
Output (Rx_ (i))

endfor
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Tabel 8-37
Electrode Strength Coeffisients
Electrode Fexx (Kksi) C
E60 60 0.857
E70 70 1.00
E80 80 1.03
E90 90 1.16
E100 100 1.21
E110 110 1.34




