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ABSTRAK 

 

 

RANCANG BANGUN MESIN PERAJANG SINGKONG MENGGUNAKAN 

SISTEM CONVEYER OTOMATIS BERBASIS SENSOR ULTRASONIK 

 

Kecamatan Maduran merupakan salah satu wilayah yang berada di tengah 

Kabupaten Lamongan, Jawa Timur. Daerah yang memiliki luas lahan 2.771 hektar 

dengan jumlah penduduk 48.826 jiwa pada Tahun 2019 (BPS kabupaten Lamongan, 

2019). Masyarakat yang Sebagian besar bekerja sebagai Petani, Pedagang, dan ada 

juga yang membuat industri rumahan atau IKM, seperti pembuatan kripik singkong 

dan ubi jalar sebagai camilan makanan ringan yang kemudian di pasarkan ke warung-

warung. Pada hasil Observasi di Lapangan, IKM (Industri Kecil Menengah) tersebut 

mengalami kendala pada proses produksi yaitu proses perajangan bahan baku yang 

masih manual dengan menggunakan peralatan tangan/handtools, sehingga 

membutuhkan sentuhan teknologi agar dapat meningkatkan produktivitas pada 

pemotongan bahan keripik tersebut. Berdasarkan permasalahan tersebut maka 

dibuatlah perencanaan pembuatan Mesin perajang bahan mentah keripik Singkong 

untuk menigkatkan hasil produktivitas dan proses pembuatan dengan memberikan 

penambahan komponen Belt Conveyer dengan sistem penggerak otomatis berbasis 

Sensor Ultrasonik pada bagian penampung hasil potongan dengan posisi horizontal 

yang kemudian diteruskan ke saluran menuju wadah penampung. Dari hasil 

perencanaan dan perhitungan yang sudah dilakukan pada perancangan Mesin perajang 

Singkong menggunakan sistem Conveyer berbasis sensor ultrasonik otomatis, maka 

gaya maksimal yang dibutuhkan untuk memotong Singkong adalah 58,8 N, Jumlah 

Putaran untuk mencapai kapasitas pemotongan sebesar 120 kg/jam adalah sebanyak 

334 RPM, Torsi pada putaran Disk sebesar 3,64 N/m, Motor penggerak sebesar 0,25 

HP, diameter Pulley yang digunakan sebesar 30 cm dan 5 cm, Jarak jangkau sensor 

terhadap objek benda sejauh 20 cm, Belt yang digunakan tipe A49, dan Diameter 

Poros yang digunakan sebesar 16 mm dengan Panjang 25 cm. 

 

Kata kunci : Sensor Ultrasonik, Sistem Conveyer, BPS Kabupaten Lamongan.  

 

 

 

 

 



 
 

ABSTRACT 

 

 

DESIGN AND BUILDING OF CASTING CELPER MACHINE USING 

ULTRASONIC SENSOR BASED AUTOMATIC CONVEYER SYSTEM 

 

Maduran District is one of the areas in the middle of Lamongan Regency, East 

Java. The area has a land area of 2,771 hectares with a population of 48,826 people in 

2019 (BPS Lamongan district, 2019). Most of the people work as farmers, traders, 

and some make home industries or IKM, such as making cassava and sweet potato 

chips as snacks which are then marketed to stalls. Based on the results of field 

observations, IKM (Small and Medium Industries) experienced problems in the 

production process, namely the process of chopping raw materials which were still 

manual using hand tools/handtools, requiring a touch of technology in order to 

increase productivity in cutting the chip material. Based on these problems, a plan was 

made for the manufacture of a chopper machine for raw cassava chips to increase 

productivity and the manufacturing process by providing additional Conveyer Belt 

components with an Ultrasonic Sensor-based automatic drive system in the section 

where the pieces are cut in a horizontal position which is then forwarded to the channel 

to the container. From the results of the planning and calculations that have been 

carried out in the design of a cassava chopper machine using an automatic ultrasonic 

sensor-based conveyor system, the maximum force required to cut cassava is 58.8 N, 

the number of revolutions to achieve a cutting capacity of 120 kg/hour is 334 RPM , 

The torque at the disk rotation is 3.64 N/m, the driving motor is 0.25 HP, the diameter 

of the pulley used is 30 cm and 5 cm, the distance between the sensor and objects is 

20 cm, the belt used is type A49, and the diameter The shaft used is 16 mm with a 

length of 25 cm. 

 

Keywords: Ultrasonic Sensor, Conveyer System, BPS Lamongan Regency.  
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𝑃   = Daya (Watt atau Joule/sekon) 

𝑛   = Putaran (rpm) 

𝐹   = Gaya (𝑁) 

𝑚 = Massa (kg) 

𝑔  = Gravitasi (9,8 m/𝑠2) 
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𝑤 = Berat benda (kg ∙ m/𝑠2) atau (𝑁) 

𝜋 = Phi (3,14) 

𝑑 = Diameter (mm) 
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5252         = Nilai ketetapan konstanta untuk satuan HP 

1 Watt      =1 Joule per detik (J/s) 
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