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LAMPIRAN 

Lampiran 1. Perhitungan dimensi hopper 

1. Penentuan massa jenis pakan 

Diketahui: 

m = 100 gram 

V = 241 ml 

Ditanyakan: 

ρ  = …? 

penyelesaian: 

ρ  = 
m

v
 

ρ  = 
100

241
 

ρ  = 0,4149 kg/liter 

2. Penentuan besar angle of repose 

Diketahui: 

h       = 4,2 cm 

D      = 14,47 cm 

Ditanyakan: 

α       = …? 

Penyelesaian: 

tan α = 
2h

D
  

tan α = 
2×4,2

14,47
  

tan α = 0,58  

α        = 30,14° 

3. Penentuan volume hopper bentuk balok 

Diketahui: 

Kh = 3 kg (2,5 kg + 0,5 kg) 

ρ    = 0,4149 kg/liter 

Ditanyakan: 

a. Volume balok (V1) 

V1  =
m

ρ
 

V1  =
2,5

0,4149
 

V1  = 6,025 liter 

V1   = 6025 cm3 

b. Volume limas terpancung (V2) 

V2=
m

ρ
 

V2=
0,5

0,4149
 

V2= 1,205 liter 
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V2= 1205 cm3 

4. Perhitungan dimensi hopper bentuk balok 

Diketahui:  

p  = 20 cm 

l  = 20 cm 

Ditanyakan:  

h  = …? 

Penyelesaian: 

V1       = p x l x h 

6025 = 20 x 20 x h 

h         = 15, 0625 cm   

h         = 15 cm   

5. Perhitungan hopper bentuk limas terpancung 

Diketahui: 

V2        = 1205 cm3 

A1        = 3 x 3 = 9 cm2 

A2        = 20 x 20 = 400 cm2 

sin α     =
h

s
  

h          = sin α x s 

sin 45° = 
√2

2
 

Ditanyakan:  

a. sisi miring limas terpancung 

V2=
1

3
h(A1+A2√A1×A2) 

V2=
1

3
(sin α x s)(A1+A2√A1×A2) 

s   = V2/(
1

3
(sin α x s)(A1+A2√A1×A2)) 

s   = 1205/(
1

3
(

√2

2
)(9 + 400√9×400)) 

s   = 12,0314  cm 

s   = 12 cm 

b. Tinggi limas terpancung 

sin α =
h

s
  

h       = sin α x s  

h       =  
√2

2
 x 12   

h       = 8,5 cm 

Keterangan: 

α = sudut tenang/angle of repose (°)  

h = tinggi tumpukan (cm)  

d = diameter tumpukan (cm) 

V1 = Volume persegi (cm3) 

p = Panjang (cm) 

l = Lebar (cm) 
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h = Tinggi(cm) 

V2 = Volume limas terpancung (cm3) 

A1 = Luas tutup (cm2) 

A2 = Luas alas (cm2) 

h = Tinggi (cm) 

m = Berat (kg) 

 

Lampiran 2. Perhitungan matering device tipe auger 

1. Perhitungan panjang garis luar ulir 

Diketahui: 

D = 3,9 cm 

d  = 0,6 cm 

π  = 
22

7
 

h  = 2 cm 

Ditanyakan: 

Diameter luar ulir = …? 

Penyelesaian: 

U = √D
2
π2+h

2
 

U = √3,9
2
π2+2

2
 

U = 12,419 cm 

∅ luar ulir = 
U

π
 

∅ luar ulir = 
12,419

π
 

∅ luar ulir = 3,95 cm 

2. Perhitungan lebar bidang ulir 

Diketahui: 

D = 3,9 cm 

d  = 0,6 cm 

Ditanyakan: 

b  = …? 

Penyelesaian 

b  =
D-d

2
 

b  =
3,9-0,6

2
 

b  = 1,65 cm 

3. Perhitungan panjang garis dalam ulir 

Diketahui: 

d  = 0,6 cm 

h  = 2 cm 

Ditanyakan: 

Diameter dalam ulir  = …? 
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Penyelesaian 

u  = √d
2
π2+h

2
 

u  = √0,6
2
π2+2

2
 

u  = 2,749 cm 

∅ dalam ulir = 
u

π
 

∅ dalam ulir = 
2,749

π
 

∅ dalam ulir = 0,87 cm 

4. Kapasitas volumetrik teoritis dari auger 

Diketahui: 

dsf  = “3,9 cm”  

dss = “0,6 cm  

lp  = “2 cm   

n   = “0,98 rev/s 

Ditanyakan: 

Qt = …? 

Penyelesaian: 

Qt=
π

4
(dsf

2 − dss
2

)lpn  

Qt=
π

4
(3,9

2
-0,6

2
)2 x 0,98  

Qt= 22,87 cm3/s       

Keterangan:  

U = Panjang garis luar ulir (cm)  

D = Diameter screw (cm)  

h = Tinggi gang/jarak puncak (cm)   

b  = Lebar bidang ulir (cm)  

d = Diameter as screw (cm) 

u  = Panjang garis dalam ulir (cm) 

Qt = Kapasitas volumetrik teoritis (cm3/s)”  

dsf  = Diameter luar auger (cm)”  

dss = Diameter poros auger (cm)”  

lp  = Panjang pitch (cm)”   

n   = Kecepatan putar auger (rev/s)”  
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Lampiran 3. Pengukuran ukuran pakan 

Tabel 6. Hasil pengukuran pakan ukuran pakan 1 mm. 

No. 
Ukuran pakan (mm) 

Rata-rata Gambar 
1 2 3 

1 0,9 0,8 0,9 0,87 

 

2 1 1,2 1,1 1,10 

3 0,9 1 1,1 1,00 

4 1 0,9 0,8 0,90 

5 0,8 0,9 1 0,90 

6 1,1 1 0,9 1,00 

7 0,8 0,8 1 0,87 

8 0,9 1 0,9 0,93 

9 0,9 0,8 1 0,90 

 
Tabel 7. Hasil pengukuran pakan ukuran pakan 2 mm. 

No. 
Ukuran pakan (mm) 

Rata-rata Gambar 
1 2 3 

1 2 2,5 2,1 2,20 

 

2 2 2 2,5 2,17 

3 1,8 2,4 1,9 2,03 

4 2,5 2,3 2,5 2,43 

5 2,3 1,9 2,4 2,20 

6 2 1,8 1,8 1,87 

7 2 2,1 1,9 2,00 

8 2,2 2,4 2,5 2,37 

9 2,1 2,3 2,2 2,20 

10 2,2 2,2 2,3 2,23 

 
Tabel 8. Hasil pengukuran pakan ukuran pakan 3 mm. 

No. 
Ukuran pakan (mm) 

Rata-rata Gambar 
1 2 3 

1 3,2 3,4 2,9 3,17 

 

2 3,8 3,3 2,9 3,33 

3 3,3 3,6 2,5 3,13 

4 3,5 2,8 3,1 3,13 

5 3,4 2,7 3,5 3,20 

6 3,1 3 2,1 2,73 

7 3,2 3,6 3 3,27 

8 3,4 3,1 3,4 3,30 

9 2,2 3,4 3,3 2,97 

10 2,7 2,4 3,1 2,73 
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Lampiran 4. Pengukuran angle of repose 

Tabel 9. Ukuran pakan 1 mm dengan ketinggian corong 5 cm. 

No. 
Tinggi 

(cm) 

Diameter (cm) 
Rata-rata tan θ Sudut 

1 2 3 

1 4,2 14,7 14,9 14,7 14,7667 0,56885 29,6333 

2 4 14,3 14,5 14,3 14,3667 0,55684 29,111 

3 4,2 14,4 14,3 14,7 14,4667 0,58065 30,1414 

 

Tabel 10. Ukuran pakan 1 mm dengan ketinggian corong 10 cm. 

No. 
Tinggi 

(cm) 

Diameter (cm) 
Rata-rata tan θ Sudut 

1 2 3 

1 4 14,6 14,5 14 14,3667 0,55684 29,111 

2 4,1 14,4 14,1 14,2 14,2333 0,57611 29,9468 

3 4 14,4 14,4 14 14,2667 0,56075 29,2814 

 

Tabel 11. Ukuran pakan 5 mm dengan ketinggian corong 5 cm. 

No. 
Tinggi 

(cm) 

Diameter (cm) 
Rata-rata tan θ Sudut 

1 2 3 

1 4 14,7 14,9 14,8 14,8 0,54054 28,393 

2 3,8 16,4 15,6 15,6 15,8667 0,47899 25,594 

3 4,1 15,8 15,4 14,8 15,3333 0,53478 28,137 

 

Tabel 12. Ukuran pakan 5 mm dengan ketinggian corong 10 cm. 

No. 
Tinggi 

(cm) 

Diameter (cm) 
Rata-rata tan θ Sudut 

1 2 3 

1 3,8 17 16,7 16,4 16,7 0,45509 24,4698 

2 3,2 17,2 17,1 17,3 17,2 0,37209 20,4099 

3 3 14,9 14,5 15 14,8 0,40541 22,0679 

 

Lampiran 5. Kalibrasi alat 

Tabel 13. Kalibrasi hubungan antara lama putaran auger dengan dosis pada pakan 
ukuran 1 mm. 

No 
Waktu 

(milidetik) 

Dosis (gram) 
Rata-rata 

1 2 3 4 5 

1 1000 1,52 3 1,16 3,45 1,67 2,16 

2 2000 4,48 6,82 4,78 4,54 5,04 5,132 

3 3000 7,22 8,05 7,82 7,71 7,55 7,67 

4 4000 9,19 10,4 9,55 10,33 9,79 9,852 

5 5000 12,37 13,02 13,97 12,78 12,44 12,916 
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Lanjutan tabel 13. 

No 
Waktu 

(milidetik) 

Dosis (gram) 
Rata-rata 

1 2 3 4 5 

6 6000 15,65 15,34 13,74 15,94 15,94 15,322 

7 7000 18,53 17,18 19,02 17,32 19,54 18,318 

8 8000 20,66 20,16 20,22 21,59 21,3 20,786 

9 9000 23,51 21,91 23,44 23,93 23,97 23,352 

10 10000 27,83 26,72 25,65 25,87 26,06 26,426 

 

Tabel 14. Kalibrasi hubungan antara lama putaran auger dengan dosis pada pakan 
ukuran 2 mm. 

No 
Waktu 

(milidetik) 

Dosis (gram) 
Rata-rata 

1 2 3 4 5 

1 1000 3,3 2,09 1,94 3,13 2,94 2,68 

2 2000 4,12 3,98 6,32 4,11 3,99 4,504 

3 3000 7,14 7,91 6,58 7,9 8,21 7,548 

4 4000 8,4 10,74 10,56 10,37 8,4 9,694 

5 5000 13,99 11,28 13,85 11,34 12,95 12,682 

6 6000 15,18 14,45 15,03 14,66 14,38 14,74 

7 7000 17,91 18,02 18,23 17,9 18,11 18,034 

8 8000 18,63 21,26 20,27 19,9 21,36 20,284 

9 9000 21,96 22,37 23,8 22,39 22,06 22,516 

10 10000 25,72 25,42 25,42 25,47 25,07 25,42 

 
Tabel 15. Kalibrasi hubungan antara lama putaran auger dengan dosis pada pakan 
ukuran 3 mm. 

No 
Waktu 

(milidetik) 

Dosis (gram) 
Rata-rata 

1 2 3 4 5 

1 1000 2,64 2,99 2,03 1,54 3,04 2,448 

2 2000 4,89 4,66 3,5 5,47 3,94 4,492 

3 3000 6,78 6,74 6,5 6,44 6,8 6,652 

4 4000 9,65 7,92 9,47 9,39 9,16 9,118 

5 5000 10,23 12,24 10,04 11,86 10,58 10,99 

6 6000 14,81 12,68 12,43 11,14 13,43 12,898 

7 7000 15,62 14,48 15,4 15,96 13,61 15,014 

8 8000 17,76 18,34 15,54 17,63 16,12 17,078 

9 9000 19,71 19,94 21,73 19,69 19,1 20,034 

10 10000 22,46 22,23 23,25 22,4 22,28 22,524 
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Tabel 16. Kalibrasi PWM motor dengan jarak lemparan pada ukuran pakan 1 mm. 

No PWM 
Jarak (cm) 

1 2 3 Rata-rata 

1 50 70 63 53 62 

2 75 95 70 85 83 

3 100 138 109 122 123 

4 125 177 140 160 159 

5 150 164 178 163 168 

6 175 220 187 203 203 

7 200 246 258 247 250 

8 225 276 247 254 259 

9 255 295 283 261 280 

 

Tabel 17. Kalibrasi PWM motor dengan jarak lemparan pada ukuran pakan 2 mm. 

No PWM 
Jarak (cm) 

1 2 3 Rata-rata 

1 50 182 190 212 194 

2 75 248 215 222 228 

3 100 276 254 235 255 

4 125 291 273 290 285 

5 150 302 290 273 288 

6 175 326 294 306 309 

7 200 293 330 322 315 

8 225 346 337 313 332 

9 255 350 325 320 332 

 

Tabel 18. Kalibrasi PWM motor dengan jarak lemparan pada ukuran pakan 3 mm. 

No PWM 
Jarak (cm) 

1 2 3 Rata-rata 

1 50 270 330 260 287 

2 75 345 350 307 334 

3 100 360 362 338 353 

4 125 359 366 371 365 

5 150 388 354 369 370 

6 175 395 398 405 399 

7 200 417 409 376 401 

8 225 410 437 420 422 

9 255 435 438 418 430 
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Lampiran 6. Pengujian keluaran dosis 

Tabel 19. Hasil pengujian dosis yang dikeluarkan. 

No. 
Dosis pakan di Blynk (gram) 

Dosis pakan yang dikeluarkan 

(gram) 

1 mm 2 mm 3 mm 1 mm 2 mm 3 mm 

1 15 15 15 15,89 15,42 15,52 

2 15 15 15 14,58 16,46 15,61 

3 15 15 15 16,39 14,94 16,08 

4 35 35 35 34,33 35,72 35,2 

5 35 35 35 36,83 35,57 34,9 

6 35 35 35 34,45 36,19 37,08 

7 55 55 55 55,68 55,51 54,98 

8 55 55 55 57,02 58,2 57,07 

9 55 55 55 56,27 55,79 55,97 

 
Lampiran 7. Dokumentasi penelitian 

 
Gambar 18. Kalibrasi jarak lemparan alat pakan. 

 
Gambar 19. Kalibrasi dosis keluaran alat. 
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Gambar 20. Pemasangan alat pakan otomatis.  
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