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Abstrak 

 
Mesin bubut Krisbow Kw15-484 adalah mesin perkakas konvensional. Aksis 

(sumbu) X dan Z pergeseran koordinatnya dilakukan dengan cara memutar sarung 
skala. Sarung skala sumbu Z untuk gerakan memanjang mempunyai nilai 
pergeseran per satu strip sebesar 0.5mm dan pada sumbu X sebesar 0.04mm per 
satu strip.  Mesin bubut ini tidak mampu untuk mengerjakan benda kerja dengan 
toleransi ukuran yang kecil dan akurat. Tujuan pertama dari penelitian ini adalah 
mendapatkan mesin bubut dengan ketelitian koordinat sumbu X dan Z sebesar 
0.005mm. Tujuan kedua adalah meneliti paralelitas, sirkulariti serta kekasaran 
permukaan berdasar variasi putaran spindel. Tahapan dari penelitian ini adalah 
kalibrasi mesin, pemasangan unit DRO di mesin dan pengambilan data untuk 
ketepatan ukuran berdasar sarung skala dibandingkan DRO. Langkah selanjutnya 
adalah meneliti pengaruh kecepatan putaran spindel terhadap paraleliti, sirkulariti 
dan kekasaran permukaan serta dilanjutkan dengan pengolahan serta analisa data. 
Dari hasil penelitian, akurasi sumbu X dan Z sebesar 5µm atau 0.005mm dapat 
dicapai. Akurasi kesejajaran atau paraleliti sebesar 0.001mm di 2000rpm. 
Paraleliti sangat tergantung dari kestabilan elemen-elemen mesin yang akan 
mempengaruhi kesetabilan letak ujung mata potong pahat. Akurasi sirkulariti atau 
kebulatan lingkaran menghasilkan nilai paling kecil atau paling bagus yaitu 
sebesar 0.005mm pada kecepatan putaran spindel 2000rpm. Penambahan 
kecepatan putaran menghasilkan sirkulariti lebih baik disebabkan dengan 
peningkatan tersebut akan mengurangi amplitudo getaran yang terjadi pada 
sekeliling benda kerja sehingga memperbaiki permukaan kebulatan benda kerja 
sepanjang proses pemotongan di permukaan benda kerja. Kekasaran permukaan, 
angka terkecil dihasilkan pada 1000rpm yaitu sebesar 2.45µm. Angka kekasaran 
permukaan menjadi semakin kecil seiring meningkatnya kecepatan putaran 
disebabkan amplitudo getaran yang mempengaruhi kehalusan benda kerja saat 
proses pemotongan di permukaan benda kerja menjadi semakin kecil. Digital 
Read Out (DRO) mampu memperbaiki akurasi mesin bubut KRISBOW 15-484. 
Paraleliti permukaan benda kerja hasil pemesinan bubut sangat tergantung dari 
kestabilan elemen-elemen mesin bubut. Sirkulariti permukaan benda kerja hasil 
bubut dipengaruhi besarnya rpm yaitu semakin besar rpm yang digunakan maka 
nilai akurasi sirkulariti akan semakin kecil atau semakin baik. Angka kekasaran 
permukaan akan semakin kecil apabila kecepatan putaran spindel semakin besar. 
 
Kata kunci : Digital Readout (DRO), Linear Movement Display, Krisbow 15-484 
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Abstract 
 

Lathe machine Krisbow KW15-484 is a conventional machine tools. X and Z axis 
coordinate shift is done by rotating holster scale. The holster scale of Z axis (longitudinal 
movement) has a value shift by one strip of 0.5mm, and 0.04mm for the X axis by one 
strip. Lathe machine Krisbow KW15-484 is seen from the holster scale reading accuracy 
can not afford doing the job with a small tolerance and accurate. The first goal of this 
research is to get precision lathe axis X and Z coordinates of 0.005mm and the second is 
to examine parallels, circularity and surface roughness based on the variations of spindle 
rotation. The stages of the research is machine calibration, installation DRO unit on the 
machine, and collecting the datas based on holster scale compared by the DRO. The next 
step is to examine the influence of spindle rotation speed on the paraleliti, circularity, and 
surface roughness, and continued with the processing and analysis of data. Based on the 
research, the X and Z axis accuracy of 5µm or 0.005mm can be achieved. The accuracy of 
paralelity resulting the maximum accuracy of 0.001mm at 2000rpm. Paralelity  depends 
on the stability of the machine elements that will affect the stability location of the tip of 
the cutting tool. Circularity or roundness accuracy circle produces the smallest value is 
0.005mm at the spindle rotation speed of 2000rpm. Addition of the spindle rotation speed  
produces better circularity. The smallest numbers of surface roughness resulting in 
1000rpm that is 2.45µm.  Digital readout (DRO) can improve the accuracy of the lathe 
axis Krisbow 15-484. Parallels the surface of the workpiece machining lathe outcome 
depends on the stability of the lathe elements. Circularity or roundness workpiece will 
become smaller or the accuracy will be better as the magnitude of spindle rotation speed. 
Surface roughness will become increasingly smaller as the magnitude of spindle rotation 
speed. 
 
Key word : Digital Readout (DRO), Linear Movement Display, Krisbow 15-484 
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