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INTISARI

PERANCANGAN TEKNOLOGI SISTEM MESIN PEMIPIL JAGUNG
(Zea mays L.) BERBASIS PLC OMRON CP1E

Khoerul Umam
Teknologi Rekayasa Otomasi, Sekolah Vokasi, Universitas Diponegoro

Penelitian ini membahas tentang perancangan dan uji mesin pemipil jagung
berbasis PLC Omron CPI1E untuk memipil jagung. Mesin pemipil ini
memanfaatkan motor AC 1 fasa 0,25 Hp. diameter poros pemipil 60 mm dengan
tambahan 2 besi beton berdiameter 6 mm yang di las ke poros pemipil berbentuk
ulir. Berdasarkan hasil pengujian diketahui bahwa pemipilan dengan putaran 1048,
1310, dan 1747 rpm masing-masing memerlukan waktu selama 2 menit 7 detik, 2
menit 59 detik, dan 3 menit 12 detik. Pada sistem ini menerapkan dua tahap
pengujian untuk sensor yaitu sensor infrared dan sensor PIR. Pada pengujian sistem
dengan menggunakan sensor infrared sistem berjalan sesuai rencana. Dimana
motor dalam kondisi mati (stanby) saat jagung di tempat masuk jagung tidak
terdeteksi oleh sensor infrared. Sensor PIR memiliki durasi operasi rata-rata 1,15
detik. Mesin pemipil ini memiliki kontribusi dalam membantu proses pengolahan
panen jagung dengan memanfaatkan sensor infrared dan sensor PIR dalam tahap
pemipilan jagung.

Kata kunci : Pemipilan jagung, PLC Omron CP1E, Sensor proximity infrared,
Variasi kecepatan putar.
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