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ABSTRAK

Getaran adalah suatu hal yang tidak diharapkan muncul dalam sebuah
system Kkerja pada suatu instalasi mesin. Pengukuran getaran merupakan kegiatan
yang paling umum dilakukan dalam perawatan prediktif. Untuk itu pembuatan
dan pengukuran getaran alat peraga pada alignment poros motor listrik — pompa
ini dilakukan untuk mengambil data tentang getaran yang mengambil beberapa
variabel pengukuran, yang berdasar pada variabel misalignment shaft /

ketidaklurusanporos.

Pengujian diawali dengan melakukan Runout, Alignment Poros (metode
single radial), dan kemudian Pengukuran getaran.Variabel yang dilakukan adalah
pergeseran pompa 3 kali kearah kanan yang menghasilkan sudut/ angular dan

setiap pergeserannya adalah 1 mm.

Dari pergeseran diperoleh hasil antara titik radial, aksial, dan melintang.
Pada grafik data untuk nilai data pada titik 1 - 4 nilai yang tertinggi terdapat pada
titik aksial sedangkan pada titik 5 — 8 nilai yang tertinggi terdapat pada titik
aksial. Penyimpangan yang paling besar terdapat pada displacement pada titik
aksial yang ke 8 yaitu displacement pada posisi awal yang terjadi dari 0,028 mm
dan pada posisi kanan 1 mm adalah 0,099 mm, di posisi 2 mm adalah 0,113 mm

dan di posisi pergeseran kanan 3 mm adalah 0.216 mm.

Key Word :Runout, Alignment, Single Radial, PengukuranGetaran.
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ABSTRACT

Vibration is a thing that is not expected to appear in a work system on a
machine installation . Vibration measurement is the most commonly performed
activities in predictive maintenance . For the manufacture and vibration
measurements props on electric motor shaft alignment - This pump is made to
retrieve data about the vibration that takes several variables measurement , which
Is based on the variable shaft misalignment shaft .

Testing begins with a runout , Shaft Alignment ( single radial method ) ,
and then the vibration measurement . Variable that does is shift the pump 3 times
to the right which produces angle / angular and every shift is 1 mm .

Shift between the results obtained from the point of radial , axial , and
transverse . In the graph the data for the data value at point 1-4 highest value
contained in the axial point while at point 5-8 is highest value at a point axial .
The greatest deviations are in displacement at a point axial displacement at the 8th
starting position going from 0,028 mm and 1 mm in the right position is 0,099
mm , in position 2 mm is 0.113 mm and a right shift in the position of 3 mm is

0216 mm.

Key Word :runout , Alignment , Single Radial , Vibration Measurement .
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