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ABSTRAK 

GAYUS RUMAROPEN. Rancang Bangun Alat Penebar Pupuk Padat Tipe Auger 
Terkendali Sistem PID (dibimbing oleh Abdul Azis dan Mursalim). 

Latar belakang Perkembangan teknologi yang pesat telah membawa dampak 
positif pada sektor pertanian, khususnya melalui konsep pertanian presisi. 
Pemupukan presisi menjadi kunci untuk meningkatkan kualitas dan produktivitas 
pertanian dengan mengadaptasi tindakan yang tepat pada tempat yang tepat dan 
waktu yang tepat sesuai dengan variabilitas lahan. Salah satu pendekatan yang 
dianggap berhasil adalah pemupukan berdasarkan tingkat kecukupan hara, yang 
dapat memberikan rekomendasi pemupukan yang optimal. Tujuan. Tujuan dari 
penelitian ini yaitu untuk mendapatkan alat variable rate matering device tipe auger 
yang mampu mengontrol dosis pupuk granular. Metode. Perancangan alat penebar 
pupuk padat tipe auger melibatkan beberapa tahapan yang penting untuk 
memastikan kinerja optimal dan efisiensi dalam penyebaran pupuk. Tahapan 
pertama adalah studi literatur, Tahap berikutnya adalah rancangan fungsional, 
Setelah itu, rancangan struktural dan analisis Teknik, Prototipe kemudian dibangun 
dan diuji dalam kondisi lapangan untuk mengevaluasi kinerja sebenarnya. Hasil. 
Hasil penelitian menunjukan bahwa alat penebar pupuk padat tipe auger terkendali 
system PID yang telah diuji dapat bekerja cukup baik dalam mengontrol dosis 
pupuk granular. Kesimpulan. Hal ini dapat dilihat dari kalibrasi statis penebar pupu 
padat tipe auger menghasilkan korelasi linier motor dengan persamaan korelasi y = 
0,0041x – 0,025 dengan koefisien determinasi R2 = 0,9543 dan hasil pengujian stair 
step respon dan step respon baik tanpa pupuk maupun dengan pupuk menunjukan 
bahwa sistem dapat mengikuti perintah set point yang diberikan. 
 

Kata kunci: Auger, Presisi, Pupuk 
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ABSTRACT 

GAYUS RUMAROPEN. Design Solid Fertilizer Spreader Device Auger Type 
Controlled PID System (supervised by Abdul Azis and Mursalim). 

Background The rapid development of technology has brought a positive impact 
on the agricultural sector, especially through the concept of precision agriculture. 
Precision fertilization is key to improving agricultural quality and productivity by 
adapting the right actions to the right place at the right time according to land 
variability. One approach that is considered successful is fertilization based on 
nutrient adequacy levels, which can provide optimal fertilization recommendations. 
Aim. The purpose of this study is to obtain an auger-type variable rate mating 
device that is able to control the dose of granular fertilizer. Method. The design of 
an auger-type solid fertilizer spreader involves several important stages to ensure 
optimal performance and efficiency in fertilizer distribution. The first stage is 
literature study, The next stage is functional design, After that, structural design and 
Engineering analysis, The prototype is then built and tested in field conditions to 
evaluate actual performance. Result. The results showed that the solid fertilizer 
spreader type auger controlled PID system that had been tested could work quite 
well in controlling the dose of granular fertilizer. Conclusion. This can be seen from 
the static calibration of the auger type solid fertilizer spreader producing a linear 
correlation of the motor with the correlation equation y = 0.0041x – 0.025 with a 
coefficient of determination R2 = 0.9543 and the results of stair step response and 
step response tests both without fertilizer and with fertilizer show that the system 
can follow the set point commands given. 
. 

Keywords: Auger, Precision, Fertilizer 
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BAB I. PENDAHULUAN 

1.1. Latar Belakang 

Perkembangan teknologi yang pesat membawa dampak positif bagi pembangunan 

pertanian. Masalah pertanian presisi membuka banyak kemungkinan untuk 

meningkatkan kualitas dan produktivitas pertanian. Pertanian presisi adalah konsep 

pertanian berdasarkan variabilitas lahan pertanian, menentukan tindakan yang 

tepat di tempat yang tepat pada waktu yang tepat dengan cara yang benar. 

Pemupukan mengacu pada praktik menambahkan zat ke tanah dengan tujuan 

meningkatkan kesuburannya. Pemupukan dengan konsep tingkat kecukupan hara 

dianggap paling berhasil dalam memprediksi rekomendasi pemupukan. Pemberian 

dosis pupuk yang tepat pada kondisi hara tanah akan memberikan hasil produksi 

yang maksimal dan dapat mengurangi terjadinya pencemaran lingkungan. 

Pemberian pupuk secara manual menghasilkan aplikasi pupuk  yang  beragam  

dan  membutuhkan  tenaga  kerja  yang  banyak, berdampak merusak kesuburan 

tanah dan pertumbuhan tanaman yang tidak seimbang (Bi dan Zheng, 2014). 

Teknologi perlakuan tidak seragam atau disebut juga VRT merupakan salah 

satu teknologi yang berpotensi menggantikan teknologi perlakuan seragam URT 

(Uniform Rate Technology), khususnya pada perlakuan pemupukan VRT (Variable 

Rate Technology). Baik teknologi tingkat variabel (VRT) dan sistem aplikasi 

terintegrasi memberikan pengetahuan bahwa aplikasi pupuk hanya terjadi dalam 

jumlah atau dosis tertentu yang ditentukan oleh lokasi di mana diperlukan. Sistem 

tingkat variabel memperjelas, dari sudut pandang agronomi, bahwa target 

pemupukan ditentukan oleh temuan uji tanah dan terhubung ke sistem informasi 

yang berhubungan dengan kandungan nutrisi tanah. Sistem tarif variabel terkait, 

dari sudut pandang ekonomi, dengan biaya yang harus dikeluarkan untuk 

menyuburkan suatu wilayah pertanian. Sistem tingkat variabel yang 

mempertimbangkan lingkungan membantu mencegah pemupukan berlebihan, yang 

dapat menyebabkan masalah lingkungan (Chandel et al, 2016). 

Teknologi ini merupakan komponen dari sistem pertanian presisi (juga dikenal 

sebagai precision farming), yang merupakan sistem pertanian yang sekarang 

banyak dikembangkan di negara-negara yang dianggap maju. Teknologi VRT akan 

mampu menghasilkan perlakuan yang tepat sesuai dengan kebutuhan pabrik. 

Penyediaan aplikasi yang tepat pada waktu yang tepat, dosis yang tepat, dan lokasi 

yang tepat adalah tiga komponen penting yang terlibat dalam pemberian 

pengobatan yang tepat. Analisis tanah dan tanaman diperlukan untuk penerapan 

yang tepat waktu karena diperlukan untuk mengetahui jenis dan kadar unsur hara 

yang terkandung dalam tanaman, serta jenis dan kadar unsur hara yang 

terkandung dalam tanah yang masih dapat diserap oleh tanaman. Hal ini dilakukan 

agar kedua set data tersebut dapat digunakan sebagai dasar penentuan dosis yang 

perlu diberikan (Chandel et al, 2016). 

Untuk mengurangi dampak negatif dari pemupukan seragam maka dibutuhkan 

teknologi variable rate fertilizer aplicator yang dapat memberikan dosis pemupukan 
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sesuai kebutuhan tanaman. Salah satu bagian dari teknologi ini adalah variable 

rate matering device  yang berfungsi untuk menjatah pupuk sesuai dengan yang 

diperintahkan. Pada umumnya alat penebar pupuk yang digunakan adalah tipe 

edge cell, tetapi tipe edge cell ini memiliki beberapa kekurangan, diantaranya pupuk 

mudah mengalami penumpukan dan penggumpalan. Penggumpalan yang terjadi 

terus menerus menyebabkan penyumbatan dan pemberian pupuk yang tidak 

seimbang pada tanaman. Untuk mengurangi penumpukan dan penggumpalan yang 

sering terjadi pada tipe eddge cell, maka dikembangkan alat penebar pupuk tipe 

auger yang terbuat dari plastik politelin dan pipa PVC. Alat penebar pupuk tipe 

auger mampu mengurangi penumpukan dan penggumpalan pada pupuk (Sagita et 

al, 2018). 

Oleh karena itu, maka dilakukan penelitian Rancang Bangun Alat Penebar 

Pupuk Padat Tipe Auger Terkendali Sistem PID sebagai komponen dari pemupukan 

presisi sehingga pemberian pupuk sesuai dengan porsi atau dosis yang 

dibutuhkan.  

1.2. Tujuan dan Manfaat 

Tujuan dari penelitian ini yakni untuk mendapatkan Alat Penebar Pupuk Padat Tipe 

Auger Terkendali Sistem PID yang mampu mengontrol dosis pupuk granular. 

Adapun kegunaan dari penelitian ini yaitu sebagai dasar untuk pengembangan 

variable rate fertilizer aplicator. 

 

 

 

 

  


