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Pada tugas akhir ini membahas tentang pengujian getaran pada lifter tensioner menggunakan sensor getaran Accelerometer ADXL345 untuk mendapatkan pengaruh panjang pegas lifter tensioner,  pengaruh putaran mesin dan jenis pelumas mesin terhadap accelerometer / percepatan dan frekuensi getaran mesin. Accelerometer adalah alat yang digunakan untuk mengukur percepatan, mendeteksi dan mengukur getaran (vibrasi), dan mengukur percepatan akibat gravitasi (inklinasi). Accelerometer dapat digunakan untuk mengukur getaran pada mesin dan dianalisa data hasil pengujian menggunakan software Matlab FFT untuk mencari nilai frekuensi, kemudian dihitung pengaruh hubungannya dengan Analisa algoritma yates, dapun perhitungannya menggunakan desain faktorial 23, yaitu sebuah metode eksperimen untuk menentukan pengaruh dari banyak variabel input terhadap sebuah variabel output, eksperimen yang digunakan adalah Desain Faktorial. Karena lebih bisa menunjukan pengaruh dari variabel yang akan dilakukan.
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In this research discusses experiment to get result vibration of lifter tensioner, In this final project, we discuss the testing of the lifter tensioner using the ADXL345 Accelerometer vibration sensor to obtain the effect of the length of the lifter tensioner spring, the effect of engine speed and the type of engine lubricant on the accelerometer / acceleration and the frequency of engine vibration. Accelerometer is a tool used to measure acceleration, detect and measure vibration (vibration), and measure acceleration due to gravity (inclination). The accelerometer can be used to measure engine vibrations and analyze the test data using Matlab FFT software to find the frequency value, then calculate the effect of its relationship with the Yates algorithm analysis, and the calculation uses a 23 factorial design, which is an experimental method to determine the effect of many input variables on an output variable, the experiment used is Factorial Design. Because it can show the influence of the variables that will be carried out.
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I. PENDAHULUAN

1.1 [bookmark: _TOC_250032]Latar Belakang
Sepeda motor merupakan salah satu alat transportasi yang paling efektif digunakan, salah satu alat transportasi berjenis kendaraan roda dua yang merupakan pilihan utama untuk digunakan pada kondisi perkotaan yang mempunyai tingkat kemacetan tinggi. Bagian dari sepeda motor meliputi: mesin, rangka, elektrik sistem, roda, injeksi bahan bakar, transmisi, dan lain-lain. Untuk menunjang keselamatan dan kenyamanan berkendara menggunakan sepeda motor diperlukan kondisi mesin prima atau baik. Adapun kegagalan suara mesin kasar disebabkan banyak faktor, salah satunya adalah masalah yang terjadi pada bagian engine, baik suara pada poros engkol, suara katup tidak standar, dan suara lifter tensioner, maka dilakukan pengecekan suara abnormal pada bagian engine untuk mengetahui penyebab masalah. Permasalahan yang muncul adalah saat pengecekan suara abnormal engine sound di sebelah kiri mesin, dan terletak pada lifter tensioner, hasilnya menunjukan bahwa permasalahan lifter tensioner disebabkan oleh lemahnya pegas spiral yang terdapat di dalam lifter tensioner, sehingga menyebabkan keluhan suara mesin sepeda motor kasar. Adanya kegagalan fungsi lifter tensioner pada sepeda motor 125 cc, sehingga mengakibatkan keluhan pengguna sepeda motor, keluhannya berupa abnormal engine sound karena adanya getaran mesin (suara mesin berisik), sampai tidak sedikit yang mengalami penggantian komponen. Kegagalan diartikan sebagai kerusakan, kerusakan adalah ketidak-mampuan benda untuk melakukan fungsi sesuai dengan standar yang ditentukan.
[image: screw type1-1]

Posisi Lifter Tensioner 				Lifter Tensioner 
Penurunan kualitas produk seharusnya tidak terjadi, dalam usaha persaingan bisnis saat ini seharusnya setiap perusahaan harus secara terus – menerus meningkatkan kualitas produk dan menekan jumlah produk gagal. Suatu produk yang mengalami kegagalan pada proses produksinya atau mengalami cacat, dan produk tersebut sampai ke tangan konsumen maka akan mengurangi keuntungan perusahaan, kepercayaan dan kepuasan pelanggan. Untuk dapat mengambil tindakan korektif atas kegagalan yang terjadi, para pelaku bisnis harus memperhatikan faktor – faktor yang menyebabkan terjadinya kegagalan – kegagalan yang timbul. Faktor – faktor tersebut dapat dilihat dari berbagai sudut pandang, yakni material atau bahan baku, ukuran komponen, mesin, dan metode yang digunakan maupun tenaga kerja yang ada pada perusahaan itu sendiri.
Getaran mesin adalah gerakan suatu bagian mesin bergerak maju dan mundur atau bolak-balik dari keadaan diam atau netral, contoh sederhana untuk menunjukan suatu getaran adalah kerja dari pegas. Pegas tersebut bergerak atau bergetar bila diberikan suatu gaya akan bergerak bolak-balik disekitar posisi netralnya. Gerakan tersebut akan membentuk suatu gelombang mekanik. Gelombang yang dihasilkan akibat dari getaran suatu mesin membentuk suatu karakteristik getaran seperti : frekuensi, amplitudo, perpindahan getaran (vibration displacement), kecepatan getaran (vibration velocity) dan perpindahaan getaran (vibration acceleration)
Oleh karena itu, dirasa perlu adanya pengujian lifter tensioner yang digunakan pada sepeda motor 125 cc, dengan menggunakan program arduino uno dan sensor getaran ADXL345 serta di olah datanya menggunakan Software Matlab dan Algoritma yates.
Tujuan penelitian adalah untuk menganalisa pengaruh dari panjang pegas lifter tensioner, Putaran mesin dan jenis pelumas terhadap accelerometer dan frekuensi getaran mesin, dimana pengujian dilakukan oleh perangkat Arduino uno dan sensor accelerometer ADXL345, yang menunjukan nilai accelerometer dalam domain waktu dan kemudian dirubah menjadi domain frekuensi menggunakan software Matlab Fast Fourier Transform (FFT), setelah didapatkan nilai frekuensi getaran mesin kemudian dicari faktor yang paling berpengaruh menggunakan algoritma yates. Harapan penulis,  penelitian ini dapat memberikan kontribusi kepada perusahaan otomotif khususnya roda dua, berupa alat uji getaran arduino uno dan sensor getaran accelerometer ADXL 345 serta penggunaan software Matlab FFT.

1.2 [bookmark: _TOC_250031][image: ]Perumusan Masalah
Berdasarkan permasalahan diatas maka perumusan masalah yang diambil penulis, diantaranya adalah sebagai berikut : Bagaimana pengaruh panjang pegas lifter tensioner,  pengaruh putaran mesin dan jenis pelumas mesin terhadap accelerometer dan frekuensi getaran mesin di sepeda motor 125 cc

1.3 Tujuan Penelitian
Tujuan penelitian yang diambil penulis adalah sebagai berikut :
a. Menganalisa pengaruh panjang pegas lifter tensioner terhadap getaran mesin sepeda motor 125 cc
b. Menganalisa pengaruh putaran mesin terhadap getaran mesin
c. Menganalisa pengaruh jenis pelumas terhadap getaran mesin

1.4. [bookmark: _TOC_250030]Batasan Masalah
Pembatasan penulisan yang diambil penulis dalam penelitian ini, adalah :
1. Panjang pegas lifter tensioner :  4,5 cm, dan 5 cm
2. Putaran mesin : 1400 rpm, dan 2000 rpm 
3. Jenis Pelumas mesin : Sintesis Oil (SPX1) dan NonSintetis Oil (Mpx1)
4. Temperatur pemanasan mesin yang dibutuhkan adalah, minimal : 40° C
5. Ukuran diameter pegas : 0,6 cm (6 mm)
6. Pengujian getaran dilakukan di titik lifter tensioner
7. Sepeda motor dalam kondisi berdiri tegak (standar tengah)
8. Saringan udara terpasang, katup/klep standar, bahan bakar pertalite



II. TINJAUAN PUSTAKA

2.1 Sensor Accelerometer ADXL345
Accelerometer adalah alat yang digunakan untuk mengukur percepatan, mendeteksi dan mengukur getaran (vibrasi), dan mengukur percepatan akibat gravitasi (inklinasi). Accelerometer dapat digunakan untuk mengukur getaran pada mobil, mesin, bangunan, daninstalasi pengamanan. Accelerometer juga dapat diaplikasikan pada pengukuran aktivitas gempa bumi dan peralatan-peralatan elektronik. Pada penelitian ini digunakan sensor accelerometer ADXL345 dengan tiga sumbu pengukuran, yaitu terhadap sumbu x, sumbu y, dan sumbu z. Sensor accelerometer ini digunakan untuk mengukur percepatan benda dalam satuan gravitasi (g).
[image: ]Accelerometer ADXL345 merupakan sensor percepatan yang mampu mengukur percepatan linier dalam tiga sumbu (x, y dan z). Sensor ini memiliki resolusi tinggi (hingga 13-bit) pada sensitivitas tertingginya. ADXL345 memiliki pilihan range pengukuran dari ± 2g hingga ± 16g, dimana 1g merupakan satu satuan percepatan rata-rata gravitasi bumi yaitu sebesar 9,8 m/s2
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2.2 Komponen Lifter tensioner
Engine merupakan bagian sepeda motor yang berfungsi sebagai tenaga penggerak yang diteruskan ke bagian transmisi, salah satu bagian dari engine adalah Lifter Tensioner. Lifter Tensioner merupakan salah satu komponen bagian mesin yang berfungsi untuk mendorong cam chain guide atau batang pemandu rantai, sehingga, rantai tetap tegang dan posisinya di gear tidak loncat. Jika rantai loncat, maka waktu buka tutup klep akan kacau, efek berantainya tak hanya tenaganya menjadi kurang, bahkan bisa berakibat klep berbenturan dengan piston
Mekanisme kerja sebuah lifer tensioner dapat dilihat dari gambar di bawah ini




Posisi Lifter Tensioner di dalam Engine
[image: IMGP0747]
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Lifter tensioner	     	 Lifter tensioner terpotong

Pengamatan pada kondisi mesin dapat dilakukan dengan menggunakan beberapa teknik seperti: Vibration monitoring, adalah teknik yang paling efektif untuk mendeteksi pengaruh getaran mekanik dalam perputaran mesin, teknik pengamatan atau analisa getaran sangat penting, dikarenakan  banyak tenaga ahli atau mekanik menggunakan pengamatan teknik lapangan dengan meraba mesin tertentu menggunakan pendengaran suara mesin tersebut, atau menggunakan alat stetoskop, yang dihubungkan dengan alat pendengaran (telinga) Cara tersebut tidak salah akan tetapi dilakukan secara individu yang pengukuran berdasarkan alat panca indera. Regenerasi tenaga yang bersifat keahlian pribadi, hal tersebut akan sulit disistimatisasikan dan dipelajari, bahkan kadang-kadang dengan alasan pribadi keahlihan tersebut sengaja tetap dimiliki sendiri dan tidak diberikan ke orang lain. Sehingga pengambilan keputusan di lakukan secara pribadi. Riwayat mesin tersebut tidak terekam tentang semua kondisi mesin. Sehingga analisa secara ilmiah tidak dapat dilakukan dan perkembangan mesin dengan rancangan terbaru akan sulit menyesuaikan.
2.3 Arduino Uno

Arduino adalah sebuah platform elektronik yang open source. Nama arduino tidak hanya digunakan untuk menamai board rangkaiannya saja, tetapi juga untuk menamai bahasa dan software pemrogramannya, serta lingkungan pemrogramannya atau yang dikenal dengan sebutan Integrated Development Environment (IDE). Arduino Uno merupakan salah satu produk yang berlabelkan Arduino dan merupakan suatu papan elektronik yang mengandung mikrokontroler Atmega328 (sebuah keping yang secara fungsional bertindak sebagai komputer). (Abdul Kadir). Arduino Uno adalah sebuah board mikrokontroler yang berbasis Atmega328, memiliki 14 pin input/output yang mana 6 pin dapat digunakan sebagai output PWM, 6 analog input, crystal osilator 16 MHz, port USB, power jack, ICSP header, dan sebuah tombol reset. (Feri Djuandi)
[image: ][image: ]




2.4 [bookmark: _TOC_250028]Teori Dasar Getaran
Getaran mesin adalah gerakan suatu bagian mesin maju dan mundur dari keadaan diam. Getaran yang ditimbulkan pada suatu mesin dapat mengambarkan kondisi gerakan-gerakan yang tidak diinginkan pada komponen-komponen mesin. Gerakan massa dari posisi netral menuju batas puncak, kembali ke posisi netral, lalu menuju batas bawah dan kembali ke posisi netral dapat diwakilkan dengan gerakan satu putaran lingkaran. Gerakan satu putaran lingkaran ini memberikan informasi terpenting dalam pengukuran getaran. Pergerakan yang kontinu akan menghasilkan gerakan periodik atau harmonik.





2.5 [bookmark: _TOC_250027]Karakteristik Getaran
Kondisi suatu mesin dan masalah-masalah kerusakan mekanik yang terjadi dapat diketahui dengan mengukur karakteristik sinyal getaran pada mesin tersebut dengan mengacu pada gerakan pegas. Karakteristik suatu getaran dengan memetakan gerakan dari pegas tersebut terhadap waktu. 

2.5.1 Perpindahan Getaran (Vibration Displacement)
Perpindahan Getaran atau Vibration Displacement di tunjukan pada getaran dengan jarak yang ditempuh dari suatu puncak ke puncak (peak to peak), Perpindahan tersebut pada umumnya dinyatakan dalam satuan mikron (μm) atau mils. Dimana : 1 μm = 0,001 (mm) dan 1 mils = 0,001 (inch) [1].

2.5.2 Kecepatan Getaran ( Vibration Velocity )
Kecepatan Getaran di notasi kan dengan dua keadaan yaitu (peak) dan menurut ISO menggunakan (rms). Pada gerak periodik getaran kecepatan maksimum terjadi pada titik (posisi netral) sedangkan kecepatan minimum titik puncak atas (top or crest) dan titik puncak bawah (bottom or trough), Kecepatan getaran maksimum ini biasanya dalam satuan : mm/det


2.5.3 Percepatan Getaran (Vibration Acceleration )
Karakteristik getaran lain dan juga penting adalah percepatan. kecepatan getaran adalah nol titik puncak atas (top or crest) dan titik puncak bawah (bottom or trough), tetapi pada bagian-bagian tersebut akan mengalami percepatan mengalami nilai maksimum. Sedang pada kondisi netral percepatan getaran adalah nol. Secara teknis percepatan adalah laju perubahan dari kecepatan. Percepatan getaran pada umumnya dinyatakan dalam, satuan “g”, dimana satu “g” adalah percepatan yang disebabkan oleh gaya gravitasi pada permukaan bumi. Sesuai dengan perjanjian intemasional satuan gravitasi pada permukaan bumi “g” adalah 9,0665 (m/det2), 386,087 (in/det2) atau 32, 1739 (ft/det2).



2.5.4 Frekuensi (Frequency)
Pada titik puncak atas (top or crest) nilai maksimum positif diatas garis dasar (line reference) dan titik puncak bawah ( bottom or trough ) nilai maksimun negatif dibawah garis dasar (line reference). Satu gelombang terdiri dari titik puncak atas (top or crest) dan titik puncak bawah. frekuensi dari getaran tersebut biasanya dinyatakan sebagai jumlah siklus getaran yang terjadi tiap menit (CPM = Cycles per minute). Sebagai contoh sebuah mesin bergetar 60 kali (siklus; dalam 1 menit maka frekensi getaran mesin tersebut adalah 60 CPM. Frekuensi bisa juga dinyatakan dalam CPS (cycles per second) atau Hertz dan putaran dinyatakan dalam revolution per minute (RPM). Frekuensi = 1/periode.

2.5.5 Amplitudo (Amplitude)
Amplitudo adalah Jarak antara garis dasar (line reference) dan titik puncak atas (top or crest).


2.6 Fourier Fast Transform (FFT)

Fast Fourier transform adalah metode untuk melakukan konversi suatu set data dari kawasan waktu ke kawasan frekuensi tanpa mengubah informasi sebenarnya dari data tersebut. Dari kawasan waktu ke kawasan frekuensi menggunakan fourier transform g(ω), sedangkan dari kawasan frekuensi ke kawasan waktu menggunakan inverse fourier transform f(t).
[image: ]Fourier transform disini berfungsi sebagai tools untuk mengkonversi sinyal yang awalnya berada pada kawasan waktu (misalnya sinyal suara) dengan tertampil pada grafik hubungan waktu terhadap intensitas kekuatan suara, menjadi bentuk grafik hubungan frekuensi terhadap intensitas kekuatan suara dalam kawasan frekuensi.
[image: FFT Time Frequency View]





2.5 [bookmark: _TOC_250018]Langkah-Langkah Pengolahan Data
Pengukuran secara umum mendapatkan data-data vibrasi mesin yang akan dianalisa kerusakannya dengan menganalisa hubungan amplitudo dengan frekuensi dengan melihat spektrumnya. Analisa spektrum adalah usaha menemukan masalah dan penyebabnya dengan mengkaji pola perbandingan besarnya amplitudo vibrasi pada semua frekuensi yang mungkin terjadi. Analisa menggunakan cara ini kadang-kadang untuk selanjutnya perlu didukung dengan melakukan cara analisa lainnya adalah kelengkapan data serta sistimatika yang baik dalam pengukuran vibrasi atau pengambilan data.
Analisa terutama akan berkaitan dengan pemilihan transduser dan atau sensor, perangkat keras serta perangkat lunak. Langkah interpretasi data akan banyak berkaitan dengan tabel perbandingan amplitudo pada berbagai frekuensi pada spektrumnya dengan berbagai kemungkinan penyebabnya. Bagaimana suatu data dari hasil pengukuran diartikan dan bagaimana karakteristik tiap-tiap keadaan perulangan frekuensi dihubungkan dengan gejala terjadinya masalah atau kelainan pada bagian mesin sebagai sumber penyebabnya. Setelah suatu hasil pengukuran didapat, langkah selanjutnya adalah membandingkan hasil pembacaan dari data- data pengukuran yang mempunyai makna berupa karakteristik getaran yang berkaitan dengan adanya berbagai macam masalah atau kelainan pada bagian- bagian mesin. Kunci dari langkah membandingkan hasil pengukuran ini adalah pembacaan pada frekuensi-frekuensi yang paling berkaitan dengan RPM mesin dan yang tidak berkaitan dengan RPM. Identifikasi. terhadap amplitudo yang tinggi yang terjadi pada hasil pengukuran spektrumnya (amplitudo berbanding frekuensi).

2.6 [bookmark: _TOC_250016]Standar Pengukuran
Standar pengkuran bertujuan untuk mengetahui batasan-batasan level getaran yang menunjukan kondisi suatu pengukuran, apakah masih layak beroperasi atau harus memerlukan perbaikan. Macam-macam standar pengukuran seperti : ISO 2372, American Petroleum Institute (API), American Gear Manufactures Association (AGMA), dan lain-lain [1].

Pada analisa data ini menggunakan standar ISO 2372 – ISO Guideline for Machinery Vibration Severity. Berikut penjelasan ISO 2372 dapat dilihat Tabel
2.5 [1], dibawah ini :

Tabel 2.5 ISO 2372
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Keterangan :
· Class I	: Mesin kecil ( Motor < 15 kW)
· Class II	: Mesin sedang ( motor >15kW dan <75kW, tanpa pondasi
· Class III	: Mesin besar dengan pondasi kuat
· Class IV	: Mesin sangat berat ( mesin turbo) dengan pondasi khusus


BAB III
PERANCANGAN PERANGKAT KERAS DAN PERANGKAT LUNAK


3.1 Tahapan Penelitian
Penelitian dilakukan dalam beberapa tahapan sebagai berikut : 
1. Tahap Awal : Pengumpulan literature dan hasil penelitian sebelumnya
2. Tahap Proses : Penentuan disain penelitian, Variabel tidak tetap (bebas) dan tetap (tidak bebas), pembuatan program alat pengukur getaran menggunakan arduino uno dan sensor getaran ADXL345 serta pengumpulan data menggunakan PLX DAQ - Excel
3. Tahap Pengujian : Persiapan alat dan bahan, prosedur pengujian dan proses pengujian
4. Tahap Akhir : Pengumpulan Data & Perhitungan Algoritma yates, menggunakan Desain Faktorial 23
Desain Faktorial 23 merupakan Sebuah metode eksperimen untuk menentukan pengaruh dari banyak variabel input terhadap sebuah variabel output. Eksperimen yang digunakan adalah Desain Faktorial 23, karena lebih bisa menunjukan pengaruh dari variabel yang akan dilakukan pengujian
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Gambar 3.1 Tahapan Penelitian


3.2 Langkah Pengujian
Langkah pengujian getaran sensor ADXL345 pada sepeda motor x, dilakukan sebagai berikut :
1. Sambungkan Laptop pada Arduino uno, yang tersambung ke sensor getaran ADXL345
2. Pasang sensor getaran ADXL345 pada lifter tensioner (posisi diatasnya), kondisi sepeda motor dalam keadaan mesin mati
3. Pasangkan RPM meter ke Kabel busi, untuk mengukur besarnya putaran mesin
4. Buka program plx arduino uni versi 1.8.10, kemudian isi perintah program pada arduino uno, kemudian upload data tersebut sehingga bisa diterima oleh program
5. Buka Program  PLX-DAQ, pada komputer kemudian klik connect, tunggu beberapa saat untuk melakukan kalibrasi (mesin masih keadaan mati).
6. Setelah data muncul dan menunjukan angka 0.00-0.01 kemudian nyalakan mesin
7. Putaran mesin 3 kondisi (putaran rendah, langsam dan tinggi)
8. Klik tombol clear columns untuk mengambil sample 200 record (kurang lebih 10 detik) maka data vibration akan keluar. Hasil percobaan tadi pada motor angka menunjukan pada sumbu Xa, Ya, Za keadaan mesin hidup (tanpa di gas / idle)
3.3 Set Up Kalibrasi
Pada saat arduino dijalankan, mikrokontroler langsung mengkalibrasi alat dengan melalui list program yang telah ditanamkan. List program kalibrasi tersebut diperoleh dari datasheet pabrikasi. Kalibrasi yang dilakukan otomatis oleh mikrokontroler adalah pada Axis X,Y, dan Z.
[image: ]



Kalibrasi Program Arduino Uno			Tampilan Arduino Uno
BAB IV ANALISA DATA

4.1 Fast Fourier Transform (FFT)
Pengambilan data dilakukan dengan melakukan konversi suatu set data dari kawasan waktu ke kawasan frekuensi tanpa mengubah informasi sebenarnya dari data tersebut. Dari kawasan waktu ke kawasan frekuensi menggunakan fourier transform g(ω), sedangkan dari kawasan frekuensi ke kawasan waktu menggunakan inverse fourier transform f(t).
Accelerometer
Waktu













Getaran Terhadap waktu 
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Pengolahan data menggunakan Software FFT setiap Sumbu x, y, z (Pengujian 1)
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Getaran Terhadap waktu 
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Pengolahan data menggunakan Software FFT setiap Sumbu x, y, z (Pengujian 2)

Pengambilan data dilakukan sebanyak 8 kali pengujian dengan melakukan konversi suatu set data dari kawasan waktu ke kawasan frekuensi tanpa mengubah informasi sebenarnya dari data tersebut. Hasil dari pengujian tersebut didapatkan frekuensi absolut untuk di Analisa ke dalam Algoritma yates.



4.2 Algoritma Yates

Pengolahan data menggunakan Algoritma Yates
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Nilai absolute frekuensi, pengolahan Algotima Yates

4.2.1 Mencari variabel yang berpengaruh
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4.2.1 Hasil variabel yang berpengaruh

Dari variable yang berpengaruh, dihasilkan bahawa ukuran pegas merupakan  variable yang berpengaruh besar terhadap frekuensi getaran mesin, sedangkan variable jenis pelumas memiliki pengaruh getaran yang sedikit terhadap frekuensi getaran mesin
BAB V KESIMPULAN DAN SARAN

5.1 [bookmark: _TOC_250001]Kesimpulan

5.1.1. Kesimpulan Hasil Program / Software 
Hasil penelitian analisa getaran pada mesin sepeda motor berbasis arduino uno dengan Analisa data menggunakan Software FFT serta pembatasan penelitian pada mesin sepeda motor 125 cc bermerek “X”, maka diperoleh kesimpulan sebagai berikut :
1. Pemilihan unit data menggunakan PLX DAQ dan penggunaan sensor accelerometer ADXL345 sudah dapat digunakan sebagai alat ukur getaran mesin sepeda motor, kemudian dilanjutkan menggunakan Analisa data FFT, untuk merubah domain waktu ke domain frekuensi, yang menjadi perhatian adalah menentukan sampling titik alat tersebut untuk penempatan sumbu x, y atau z dan dari jumlah bit DAQ (semakin tinggi semakin baik), spesifikasi data sheet tranduser juga menjadi perhatian karena mesin cepat panas, maka perlu pendinginan yang lebih.
2. Analisa percepatan / accelerometer getaran dan frekuensi dapat digunakan untuk mendeteksi kerusakan mesin atau komponen mesin dengan analisa getaran, perubahan nilai percepatan dan frekuensi dapat dilihat pada rancangan tesis ini
3. Dapat membantu pengguna sepeda motor yang belum mengerti tentang mesin untuk menggunakan rancangan tesis sebagai referensi mengidentifikasi kerusakan.

5.1.2. Kesimpulan Hasil Analisa data
Hasil penelitian analisa getaran pada mesin sepeda motor dengan berbasis Analisa data FFT, maka diperoleh kesimpulan sebagai berikut :
1. Domain base waktu di konversi menjadi domain frekuensi, maka akan dihasilkan nilai frekuensi dominan / frekuensi absolut (Ditunjukan pada grafik)
2. Untuk nilai frekuensi, maka jika kita lihat dari sumbu x, sumbu y dan sumbu z, nilai frekuensi tidak berubah secara signifikan (Tetap)
3. Analisa data menggunakan Fast Fourios Transform sudah tepat, karena menggunakan software Matlab FFT berdasarkan data dari hasil getaran.
4. Dapat membantu industry untuk mengetahui nilai frekuensi dari getaran pada sepeda motor
5. Sebagai rekomendasi untuk industry kecil maupun industry menengah menggunakan FFT sebagai konversi dari waktu ke frekuensi 


5.2 Saran
Dalam penilitian ini masih banyak kekurangan dan keterbatasan, oleh karena itu saran yang di berikan adalah :
1. Pengukuran Getaran mesin bisa dilakukan dengan arduino uno dan sensor getaran ADXL345, namun Perlu dilakukan analisa kepada semua jenis sepeda motor dan membandingkan apakah hasil percepatan / accelerometer menunjukan hal yang sama atau tidak dengan rancangan penelitian yang ada
2. Dibutuhkan standarisasi abnormal engine yang lebih detail lagi
3. Perlu dilakukan dan dikembangkan untuk pengujian lebih lanjut, pengaruh suhu mesin dan kecepatan roda terhadap percepatan (accelerometer), kecepatan (velocity) dan simpangan (Displacement).
4. Perlu ada Langkah penelitian berikutnya dengan metode lain untuk mendapatkan kesempurnaan rancangan yang diharapkan
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