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LAMPIRAN 
 

Lampiran 1. Perhitungan Dimensi Hopper 

1. Penentuan awal volume hopper 

Dik: 

Dp = 100 Kg/ha 

Ap = 0,13 ha 

np = 1 unit 

ρp = 0,759 Kg/cm3 

Dit: Vhp =........? 

Penyelesaian: 

Vhp =
Dp×Ap×10

3

np×ρ
p

 

Vhp=
100×0,13×10

3

1×0,759
 

Vhp=
13000

0,759
 

Vhp=17118,77 cm3 

keterangan: 

Vhp= Volume hopper (cm3),  

Dp = Dosis pemupukan (kg/ha),  

Ap = luas lahan pemupukan sekali pengisian (ha),  

np  = jumlah unit mesin pemupuk   

ρp = bulk density pupuk (kg/cm3) 

 

2. Ukuran Angle Of Repose 

Untuk menentukan kemiringan (angle of repose) adalah dengan mencari sudut 

kemiringan dari pupuk urea. Setelah itu dilakukan pengujian sebanyak 3 kali, 

hasil pengujian yang didapatkan dirata-ratakan. 

Urea = 1 L  

Pengujian 1 = 30,1o 

Pengujian 2 = 29,9o 

Pengujian 3 = 30,2o 

Total = 30,06o 

Angle of Repose (𝛼) = 30,06o 

 

3. Menentukan Volume Hopper 

Dik:  

Kh  = 13 Kg              m1 + m2              10 Kg + 3 Kg 

ρ = 0,759 g/cm3 

Dit: 

a. V atas hopper 

b. V bawah hopper 
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Penyelesaian: 

a. V1  = 
m1

ρ
 

V1  = 
10 Kg

0,759 g/cm3 = 13175 cm3 

b. V2 = 
m2

ρ
 

V2  = 
3 Kg

0,759 g/cm3 = 3953,57 cm3 

Keterangan : 

m1 = kapasitas hopper bagian atas (kg) 

m2 = kapasitas hopper bagian bawah (kg) 

ρ = massa jenis pupuk 

 

4. Perhitungan Tinggi Volume Persegi Panjang (V1) 

Dik : 

V1 = 13175 cm3 

p = 30 cm 

l = 20 cm 

Dit: t = .....? 

Penyelesaian: 

V1 = p x l x t 

t = 
V1

p x l
 

t = 
13175

30 x 20 
 

t = 21,95 cm 

 

5. Perhitungan Sisi Miring (Angle of Repose) Volume Prisma Terpancung (V2)  

Dik: 

V2    → 3952,57 cm3 

Angle of Repose  → 30o 

Dimensi matering device → Pm = 10 cm 

        Lm = 3 cm 

Dimensi hopper  → Ph = 30 cm 

         Lh = 20 cm 

Dit: Sisi Miring .... ? 

Penyelesaian : 

 

 

 

sin 𝛼 = 
h

s
 

s = 
h

sin α
 

h = s. sin 𝛼 

 

V1 

α 

h 
S   
  

𝛼 

V2 
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A1 = P×L = 10 cm × 3 cm = 30 cm2  

A2 = P×L = 30 cm × 20 cm = 600 cm2 

V2 = 
1

3
 h (A1 + √𝐴1 .  𝐴2 + A2) 

V2 = 
1

3
 (sin α . s) (30 + √30 .  600 + 600) 

V2 = 
1

3
 (sin 30°. S) (30 + √30 .  600 + 600) 

V2 = 
1

3
 (

1

2
. S) (30 + √30 .  600 + 600) 

V2 = 
1

6
 s (30 + √30 .  600 + 600) 

V2 = 
1

6
 s . 764,16 

 s = 
V2

124,36
   

s = 
3952,57

124,36
   

s = 31,74 

h = s . sin 30o 

h = 31,74 . 
1

2
 

h = 15,87 

keterangan : 

Pm = Panjang metering device (cm)  

Lm = Lebar metering device (cm)  

Ph  = Panjang hopper (cm) 

Lh  = Lebar hopper (cm) 

V2  = Volume prisma terpancung”  

A1  = Luas tutup”  

A2  = Luas alas”  

h  = Tinggi  

s = Panjang Sisi Miring 
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Lampiran 2. Perhitungan Dimensi Matering Device Tipe Auger 

1. Penentuan kapasitas volumetrik teoritis  

Dik : 

π  = 3,14 

dsf  = 0,02908 m 

dss = 0,01 m 

lp =0,015 m 

n = 20 

Dit : Qt =…..? 

Penyelesaian: 

 Qt=
π

4
(dsf

2 − dss
2

)lpn     

Qt=
3,14

4
((0,02908 m)

2
- (0,01 m)

2
)(0,015m) x 20 

Qt=
3,14

4
((0,02908 m

2) - (0,01 m
2
))(0,015m) x 20 

Qt=
3,14

4
 x 0,0007464864 m

2
 x 0,015m x 20 

Qt= 0,0029417 m3/s  

 Keterangan:  

Qt = kapasitas volumetrik teoritis (m3/s)  

dsf  = diameter luar auger (m)  

dss = diameter poros auger (m)  

lp  = panjang pitch (m)   

n   = kecepatan putar auger (rev/s) 

  

2. Penentuan Diameter Dalam 

Dik: 

π  = 3,14 

dss = 10 mm 

lp = 15 mm 

Dit: d =…..? 

Penyelesaian: 

d = √(π×dss)2+(lp)2:π        

d = √(3,14×10)2+(15)2:3,14 

d = √985,96 + 225:3,14                  

d = √1210,96:3,14  

d = 34,8 : 3,14 

d = 11,08 mm                                                

Keterangan: 

d = diameter dalam (mm) 

dss  = diameter poros auger (mm) 

lp  = Panjang pitch (mm) 
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3. Penentuan Diameter Luar: 

Dik : 

Ddaun auger = 28 mm 

d           = 11,08 mm 

dss           = 10 mm 

Dit: D = …..? 

      D = Ddaun auger  + d –  dss     

D = 28 + 11,08 −  10 

D = 29,08 mm                               

Keterangan: 

D            = diameter luar (mm) 

Ddaun auger = diameter daun auger (mm) 

d            = diameter dalam (mm) 

dss            = diameter poros auger (mm) 

 

Lampiran 3. Desain Alat Variable Rate Fertilizer 

1. Gambar 3 Dimensi  

 
Gambar 18. Desain 3 Dimensi. 
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2. Gambar Dimensi Hopper  

 

 
Gambar 19. Desain Hopper. 

3. Gambar Dimensi Auger 

 
Gambar 20. Desain Alat Auger. 

Lampiran 4. Dokumentasi Penelitian 
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Gambar 21. Dokumentasi Penelitian. 
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