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ABSRAK 

Dalam pengolahan kerupuk salah satu proses yang penting yaitu proses dalam mengiris 

adonan kerupuk. Berdasarkan hasil observasi pemotongan kerupuk dengan cara manual memiliki 

banyak kekurangan diantaranya: hasil ketebalan tidak sama, memakan waktu lama, kapasitas yang 

dihasilkan sedikit, tingginya tingkat kecelakaan kerja dan pembengkakan biaya operasional 

produksi. Penelitian ini merancang alat pemotong kerupuk yang dapat meningkatkan kualitas 

produk, menambah kapasitas, mempersingkat proses produksi, mengurangi tingkat kecelakaan 

kerja dan mengurangi biaya pembengkakan operasional produksi. Proses kerja alat ini ketika 

tombol ketebalan ditekan maka konveyor yang digerakkan menggunkan motor akan menyala 

namun tidak pada bagian pisau, kecepatan motor akan bergerak sesuai tunning PID dengan set 

point pada masing-masing ketebalan. Ketika sensor proximity mendeteksi adanya benda maka 

pisau akan menyala sesuai dengan step yang telah ditentukan oleh sensor encoder yang digunakan 

untuk mengatur ketebalan dari hasil pemotongan. Didapat hasil tunning PID untuk mengatur 

kecepatan motor dengan nilai Kp 68, Ki 3 dan Kd 0,2. Pada penelitian ini dilakukan pengujian 

pada masing-masing masing ketebalan dengan 2 perbedaan jumlah adonan, diantaranya dilakukan 

pemotongan pada masing masing ketebalan dengan menggunakan 1 adonan. Yang kedua 

dilakukan pemotongan pada masing masing ketebalan dengan menggunakan 3 adonan. Parameter 

keberhasilan pemotongan ditentukan dengan hasil pemotongan, jika pemotongan rapi maka 

dikatakan berhasil namun jika pemotongan tidak rapi atau terpotong hanya separuh maka 

dikatakan gagal. Total dari keseluruhan hasil pengujian didapat persentasi error sebesar 82,5% 

dengan hasil potongan yang baik dan 17,2% dengan hasil potongan terpotong sedikit maupun 

tebal. 

Kata Kunci: Pemotong, Sensor Infrared proximity, PID, Pneumatic 
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ABSTRACT 

 In processing crackers, one of the important processes is the process of slicing cracker 

dough. Based on the results of observations, manual cutting of crackers has many shortcomings 

including: the thickness is not the same, takes a long time, the capacity is small, the rate of work 

accidents is high and the production operational costs increase. This research designs a cracker 

cutting tool that can improve product quality, increase capacity, shorten the production process, 

reduce work accidents and reduce production operational costs. The working process of this tool 

when the thickness button is pressed, the conveyor driven by the motor will turn on but not on the 

blade, the motor speed will move according to the PID tuning with a set point for each thickness. 

When the proximity sensor detects an object, the knife will light up according to the steps 

determined by the encoder sensor which is used to adjust the thickness of the cutting results. The 

results of PID tuning are obtained to adjust the motor speed with values of Kp 68, Ki 3 and Kd 

0.2. In this study, testing was carried out on each thickness with 2 different amounts of dough, 

including cutting each thickness using 1 dough. The second is to cut each thickness using 3 pieces 

of dough. The parameters of the success of the cut are determined by the results of the cut, if the 

cut is neat, it is said to be successful, but if the cut is not neat or is only cut in half, it is said to 

have failed. The total of all test results obtained an error percentage of 82.5% with good cuts and 

17.2% with few or thick cuts. 
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