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ABSTRAK 
 

 

Perkembangan teknologi mengalami kemajuan yang sangat pesat terutama pada 

dunia industri. Belt conveyor adalah ban atau sabuk yang terhubung kedua katrol 

yang berputar yang digunakan untuk mengangkut suatu barang atau material. 

Tujuan penulis membuat belt conveyor menggunakan sensor ultrasonic dengan 

motor dc berbasis esp32 yaitu diharapkan mampu mempermudah pekerjaan 

operator untuk menghitung jumlah roti pada industri tersebut secara otomatis. 

Perancangan ini memakai sensor ultrasonic untuk mendeteksi barang yang lewat 

dan ESP32 berfungsi sebagai otak yang mengendalikan dan mengirim hasil datanya 

ke lcd. Analisis data yang diambil meliputi tegangan, arus, daya, rpm, dan torsi 

pada motor DC. Hasilnya ketika belt conveyor beroperasi terhadap beban mulai dari 

200 g hingga 1200 g maka tegangan keluaran semakin menurun mulai dari 7,92 volt 

hingga 7,55 volt sedangkan arus dan dayanya mengalami kenaikan, pada arusnya 

mulai dari 1,5 ampere hingga 2,7 ampere dan dayanya mulai dari 11,88 watt hingga  

20,38 watt. Untuk pengaruh terhadap putaran motor dan torsinya yang dihasilkan 

adalah semakin berat beban yang digunakan maka putaran motornya berkurang 

tetapi torsinya mengalami kenaikan, pada awalnya 64,1 rpm menghasilkan torsi 

1,22 Nm menjadi 47,5 rpm menghasilkan torsi 2,98 Nm. Hal ini dipengaruhi karena 

pengaruh dari berat beban. 

 

Kata Kunci : Belt Conveyor, Motor Dc, Sensor Ultrasonic 
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ABSTRACT 
 

 

Technological developments have progressed very rapidly, especially in the 

industrial world. Conveyor belts are tires or belts that are connected to two 

rotating pulleys that are used to transport goods or materials. The author's goal is 

to make a conveyor belt using an ultrasonic sensor with an esp32-based dc motor, 

which is expected to make it easier for operators to automatically calculate the 

amount of bread in the industry. This design uses an ultrasonic sensor to detect 

passing items and ESP32 functions as a brain that controls and sends the data 

results to the LCD. Analysis of the data taken includes voltage, current, power, 

rpm, and torque on DC motors. The result is that when the conveyor belt operates 

under loads ranging from 200 g to 1200 g, the output voltage decreases from 7.92 

volts to 7.55 volts, while the current and power increase, at currents ranging from 

1.5 amperes to 2.7 amperes. and the power ranges from 11.88 watts to 20.38 

watts. The effect on the rotation of the motor and the resulting torque is that the 

heavier the load used, the less rotation of the motor, but the torque has increased, 

initially 64.1 rpm produces 1.22 Nm of torque to 47.5 rpm produces 2.98 Nm of 

torque. This is influenced by the influence of the weight of the load. 

 

Keywords: Belt Conveyor, DC Motor, Ultrasonic Sensor   
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BAB 1  

PENDAHULUAN 

  

 

1.1. Latar Belakang 

Sistem otomasi industri telah mengalami kemajuan pesat dengan adopsi 

berbagai teknologi seperti sensor, aktuator, sistem kontrol, dan perangkat lunak 

yang cerdas. Teknologi ini memungkinkan produksi yang lebih efisien dan akurat, 

serta mengurangi ketergantungan pada tenaga kerja manusia. Contoh nyata 

termasuk robot industri yang dapat melakukan tugas-tugas berulang secara 

konsisten dan presisi, serta sistem kontrol yang dapat mengatur proses produksi 

dengan cepat dan responsif. 

Mengambil contoh pada industri rumah tangga seperti industri roti, proses 

pemindahan dan penghitungan roti masih memerlukan tenaga manusia untuk 

mengangkut dan menghitung roti dari dapur pembuatan hingga ke tempat 

pengepakan. Oleh karena itu dengan berkembangnya teknologi maka penulis 

merancang alat penghitung roti dengan sensor ultrasonik yang diharapkan dapat 

meningkatkan efisiensi produksi. 

Dalam dunia industri modern, conveyor memungkinkan pemindahan 

material secara efisien dari satu lokasi ke lokasi lainnya tanpa perlu campur 

tangan manusia secara langsung. Ini sangat bermanfaat dalam mengatasi 

pemindahan material yang berat, besar, atau berbahaya, yang mungkin sulit atau 

tidak aman untuk diangkut oleh tenaga kerja manusia. Daya angkut belt conveyor 

sangat bervariasi tergantung dari objek yang dibawa, lebar dan panjang ban 

berjalan, serta kekuatan motor yang menggerakkan benda yang dibawa oleh belt 

conveyor dalam jarak yang telah ditentukan (Prabowo, Danang, & Mahardika, 

2018). 

Mikrokontroler adalah sebuah chip mikrokomputer yang terintegrasi dalam 

satu rangkaian sirkuit terkecil. Fungsinya adalah menjalankan instruksi-instruksi 

program yang telah diberikan kepadanya. Meskipun memiliki kemampuan 

pemrosesan data yang jauh lebih rendah daripada komputer umum, 
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mikrokontroler sangat cocok untuk aplikasi yang membutuhkan kontrol dan 

pengolahan sederhana, seperti pada peralatan elektronik rumah tangga atau 

peralatan industri. Mikrokontroler memiliki komponen utama yang terdiri dari 

CPU (Central Processing Unit), memori (RAM dan ROM), port I/O 

(Input/Output), dan timer/counter. CPU bertanggung jawab untuk menjalankan 

instruksi-instruksi program, sedangkan memori digunakan untuk menyimpan 

program dan data yang dibutuhkan. Port I/O memungkinkan komunikasi antara 

mikrokontroler dengan perangkat luar, seperti tombol atau sensor, sementara 

timer/counter digunakan untuk menghitung waktu atau acara tertentu. 

Mikrokontroler sering digunakan dalam berbagai perangkat sehari-hari seperti 

microwave, mesin cuci, kulkas, remote control, mesin kasir, robot, dan masih 

banyak lagi. Kehadiran mikrokontroler memungkinkan perangkat-perangkat ini 

untuk mengatur fungsionalitas mereka dengan efisien (Fari, Latifah, & Ibrohim, 

2020).  

 ESP32 adalah penerus dari ESP8266 dan merupakan pengembangan 

lanjutan dari mikrokontroler tersebut. Selain modul WiFi yang lebih baik, ESP32 

memiliki lebih banyak CPU core, RAM yang lebih besar, dan berbagai fitur 

tambahan yang membuatnya lebih kuat dan serbaguna. Salah satu fitur utama 

ESP32 adalah modul WiFi on-chip yang kuat dan andal. Ini memungkinkan 

ESP32 untuk terhubung ke jaringan WiFi dan berkomunikasi dengan perangkat 

lain melalui jaringan, sehingga ideal digunakan untuk pembuatan berbagai 

aplikasi Internet of Things (IoT) yang memerlukan konektivitas nirkabel (Pradana, 

2018). 

Motor DC beroperasi berdasarkan prinsip interaksi antara medan magnet 

yang dihasilkan oleh aliran arus listrik melalui gulungan kawat (kumparan) dan 

medan magnet dari magnet permanen. Ketika arus mengalir melalui gulungan 

kawat, medan magnet yang dihasilkan mempengaruhi medan magnet dari magnet 

permanen, sehingga menyebabkan rotor motor (bagian yang berputar) bergerak. 

Motor DC terdiri dari beberapa komponen utama, termasuk rotor (bagian 

berputar), stator (bagian diam yang berisi kumparan), komutator (yang mengubah 

arah arus di kumparan saat rotor berputar), dan sikat (yang menyediakan kontak 
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listrik ke komutator). Semua komponen ini bekerja bersama-sama untuk 

menghasilkan gerakan rotasi (Seftiana, Najeri, Anggono, & Priandika, 2021). 

Sensor bekerja berdasarkan prinsip fisika atau kimia tertentu, yang 

memungkinkan mereka mendeteksi perubahan dalam lingkungan sekitarnya. 

Sinyal ini biasanya berupa tegangan arus listrik atau sinyal lainnya yang dapat 

diinterpretasikan oleh perangkat elektronik, seperti kontroler atau komputer 

(Hidayatulloh, 2020). 

Dalam dunia industri, sensor ultrasonik memegang peranan yang sangat 

penting dan dapat digunakan pada belt conveyor untuk mendeteksi keberadaan 

suatu objek tertentu, yang didasarkan pada pantulan gelombang suara. 

Dengan latar belakang yang telah dijelaskan diatas maka penulis merancang 

sebuah belt conveyor menggunakan sensor ultrasonik dengan motor DC berbasis 

esp32, yang diharapkan mampu mempermudah pekerjaan operator untuk 

menghitung jumlah roti secara otomasi pada industri tersebut. 

1.2. Tujuan Penelitian 

Tujuan dari penelitian ini adalah yaitu untuk menghitung kecepatan putaran 

motor DC berdasarkan arus dan tegangan sebagai penggerak belt conveyor 

menggunakan sensor ultrasonic. 

1.3. Batasan Masalah 

Batasan masalah pada penelitian yang telah dilakukan adalah membahas 

kinerja motor DC window pada belt conveyor dengan sensor ultrasonik berbasis 

esp32. 

1.4. Sistematika Penulisan 

Sistem penulisan skripsi ini dibagi menjadi 5 bab, setiap bab memiliki sudut 

pandang yang berbeda namun setiap bab saling melengkapi. . 

BAB 1 PENDAHULUAN 

Pada bab 1 mencakup keseluruhan isi disertasi, tetapi disajikan secara 

ringkas dan berfungsi sebagai panduan untuk semua bab disertasi. 

. 
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BAB 2 TINJAUAN PUSTAKA 

 Pada bab 2 ini memaparkan atau menguraikan teori dasar menjadi acuan 

untuk membahas isi makalah, dan memberikan dukungan teori berdasarkan 

referensi sejumlah kajian. 

BAB 3 METODE PENELITIAN 

Bab ini membahas perencanaan, termasuk diagram fishbone, alat dan bahan, 

dan proses desain. 

BAB 4 HASIL PEMBAHASAN 

Pada bab 4 ini menunjukkan hasil data perhitungan dan analisa grafik 

terhadap alat yang telah dibuat. 

BAB 5 KESIMPULAN DAN SARAN 

Pada bab 5 ini berisi kesimpulan dan saran dari hasil penelitian yang telah 

dilakukan.
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