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ABSTRAK 

Konveyor merupakan suatu alat transportasi internal yang dipakai dalam 
industri perakitan maupun industri proses yang mengangkut bahan produksi 
setengah jadi maupun hasil produksi dari satu bagian ke bagian yang lain. 

Pada suatu jalur produksi (production line) umumnya masukan benda 
produksi bersifat acak, khususnya ini teIjadi pada industri perakitan atau 
pemrosesan yang dilakukan secara manual . Akan tetapi pada bagian keluaran 
yang umurimya dipakai sebagai proses pengemasan , diharapkan peletakkan benda 
keIja sudah dalam keadaan teratur . Keteraturan posisi benda keIja ini 
mempermudah pengemasan dalam satuan tertentu . 

Oalam penelitian ini dibuat sistem transportasi yang terdiri dari 3 
konveyor, konveyor masukan , konveyor pengatur dan konveyor keluaran . 
Konveyor masukan menerima benda produksi dalam interval waktu yang acak 
dan kOllveyor pengatur bergerak dengan kecepatan variable, mempercepat atau 
memperlambat tergantung oleh benda produksi dari konveyor masukan untuk dari 
konveyor masukan untuk ditempatkan pada konveyor keluaran . Konveyor 
ke1uaran mengikuti konveyor pengatur agar benda produksi ditempatkan dalam 
posisi yang teratur. Masing - masing konveyor menggunakan motor DC sebagai 
penggerak utamanya. Posisi benda keIja pada konveyor masukan dan keJuaran 
masing - masing di indera oleh sensor LOR sedangkan kecepatan konveyor juga 
ditentukan oleh LOR. Masukan sensor merupakan masukan pada komputer untuk 
mengatur kecepatan motor DC dari konveyor pengatur dan kOllveyor keJuaran . 
Perangkat lunak yang dipakai untuk ini adalah bahasa pemrograman Turbo 
Pascal. 

Deugan memvariasi posisi peletakkan benda produksi pada konveyor 
masukan dan berat benda produksi diperoleh korelasi kesesuaian posisi keluaran 
dengan variable tersebut. 

Kecepatan putar motor DC untuk konveyor masukan ternyata berkisar 
antara ± 20 rpm hingga ± 35 rpm untuk dapat mempertahankan kesalahan 
keluaran rata - rata ± 2% 
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