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ABSTRAK

Pengembangan sistem otomasi dalam sektor industri menjadi esensial dalam
meningkatkan efisiensi operasional dan mengurangi kesalahan akibat human error.
Dalam berbagai industri, penggunaan konveyor belt untuk memindahkan benda
berbagai ukuran telah menjadi umum.-Sistem otomasi.ini memungkinkan pengiriman
barang ke berbagai tujuan di lingkungan industri logistik. Salah.satu tantangan adalah
memilah barang berdasarkan tinggi, yang memerlukan sistem proses yang.canggih.
Proses logistik melibatkan manajemen, pemindahan, dan penyimpanan barang dari
produsen ke konsumen. Tujuan utamalogistik adalah meminimalkan biaya pengiriman
sambil memastikan layanan yang efisien dan menguntungkan.  Logistik juga
melibatkan alur pergerakan barang dari . pengaturan hingga pengiriman, dengan
penggunaan berbagai kendaraan termasuk roda empat dan roda dua.
Di gudang barang ekspedisi, variasi dimensi- dan berat barang menjadi masalah.
Pemrosesan pengiriman memerlukan pemilahan dan penimbangan 'yang akurat.
Penggunaan sistem konveyor menjadi penting untuk menyusun barang secara efisien
sebelum dikirimkan. Penelitian ini mencapai kesuksesan dalam mengembangkan alat
resirkulasi konveyor dengan teknologi otomasi yang melibatkan motor DC, pneumatik,
dan sensor proximity infrared. Penelitian ini menunjukkan bahwa menggunakan motor
DC dengan kecepatan 375 rpm menghasilkan waktu penyelesaian yang lebih cepat,
rata-rata 1,7 detik, dibandingkan dengan motor DC yang lebih lambat dengan waktu

penyelesaian rata-rata 4,73 detik.

Kata Kunci: Konveyor, Infrared Proximity, Motor DC, Programable Logic
Controller (PLC)

Vi
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ABSTRACT

The development of automation systems in the industrial sector is a crucial
step towards enhancing operational efficiency.and reducing errors due to human
factors. Across various industries, the‘use-of conveyor belts to transport objects of
different sizes has become commonplace. This automation system _enables the delivery
of goods to diverse destinations within the logistics industry. One of the.challenges
involves sorting items based on their height, necessitating a sophisticated processing
system. The logistics process entails the management, movement, and storage of goods
from producers to consumers. The primary objectives of logistics ‘are minimizing
shipping costs while ensuring efficient .and profitable services. Logistics also
encompasses the flow of goods from arrangement todelivery, utilizing various vehicles
including four-wheeled and two-wheeled ones. Within the expedition goods warehouse,
the variability in dimensions and weights of items poses an issue: Shipping processes
require accurate sorting and weighing. The utilization of conveyor systems becomes
essential to orderly arrange items prior to dispatch: This study successfully developed
a conveyor recirculation tool with automation technology involving DC motors,
pneumatic systems, and infrared proximity sensors. The research indicates that using
a DC motor with a speed of 375 rpm yields faster completion times, averaging 1.7
seconds, compared to a slower DC motor with an average completion time of 4.73

seconds.

Keywords: Conveyor, Infrared Proximity, DC Motor, Programmable Logic
Controller (PLC)
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1.1

BAB I
PENDAHULUAN

Latar Belakang

Pengembangan sistem otomasi dalam sektor industri merupakan sebuah
langkah penting untuk” meningkatkan efisiensi dan mengurangi kesalahan
akibat human exror:Dalam berbagai bidang industri bermacam ukuran benda
dipindahkan dengan menggunakan konveyor belt. Berbagai barang:dapat
dipindahkan ke berbagai lokasi dalam sebuah. industri logistik Untuk. i
dibutuhkan suatu sistem proses yang dapat digunakan untuk memilah
berdasarkan tinggi benda.

Logistik merupakan suatu proses pengelolaan, pemindahan, serta
penyimpanan barang produksi, suku cadang ataupun barang jadi dari para
penyedia ke konsumen, selain itu /ogisticjuga bertujuan untuk meminimalkan
pengeluaran biaya pengantaran supaya.tidak terlalu tinggi, menjaga agar
layanan logistik tetap mendapatkan laba yang maksimal, logistic memiliki
manfaat utama untuk menjelaskan alur pergerakan barang, mulai dari
pengaturan, penyimpanan serta pengiriman . yang akan ©disortir melalui
kendaraan roda empat maupun kendaraan roda dua.

Pada Gudang barang ckspedisi terdapat banyak sekali bentuk dimensi
barang dan juga dari beratnya, contohnya seperti ketika kita ingin mengirim
paket melalui pengirimin ekspedisi, dari pihak pekerja akan menimbang berat
barang dan baru akan ditentukan tarif harga untuk barang tersebut, pada saat
barang sudah ingin dikirim _baru akan disortir menggunakan-konveyor agar
barang yang tadinya berantakan-dapat.tersusun-dengan rapih.

Berdasarkan permasalahan tersebut, maka diperlukan strategi untuk dapat
mengatasinya. Salah satunya adalah dengan membuat sistem pemilah barang
berdasarkan tinggi menggunakan Programmable Logic Controller (PLC)
sebagai kontrol/pengendali. Selain menggunakan PLC, terdapat beberapa

Politeknik Negeri Jakarta
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komponen dan sistem mekanik pendukung lainnya untuk pembuatan alat
tersebut, diantaranya Infrared Proximity Sensor, motor DC, serta conveyor.

Untuk dapat menjalankan sistem secara keseluruhan perlu adanya suatu
algoritma dan pemrograman PLC. _Sofiware yang digunakan untuk

Pemrograman PLC adalah dengan menggunakan CX.Programmer.

Perumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang yang telah diuraiakan, maka didapatkan rumusan

masalah sebagai berikut :

1.3

a.

Bagaimana cara membuat algoritma dan pemrograman PLC yang akan
digunakan pada resitkulasi konveyor jams dan pemilah barang berdasarkan
tinggi?

Bagaimana cara mengintrégasikan pemrograman PLC dengan sensor infrared
proximity dan pneumatic pada resirkulasi konveyor jams dan pemilah barang

berdsarkan tinggi?

Tujuan

Adapun tujuan yang ingin dicapai dari alat'tugas akhir ini sebagai berikut:

Untuk membantu berlangsungnya pekerjaan pada saat digudang dan dapat

mempermudah pekerja menyusun barang ckspedisi‘secara auto dengan menggunakan

alat konveyor jams yang berbasis Progamable. Logic. Control, dengan begitu para

pekerja digudang dapat lebih efisien untuk memilah barang yang mau dikirim melalui

kendaraan roda dua dan roda empat.

1.4

Luaran

1. Prototype Alat

2. Laporan Tugas Akhir
3. Draft Hak Cipta Alat
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BAB YV
PENUTUP

5.1 Kesimpulan
Adapun kesimpulan yang saya.dapat-dalam Tugas Akhir ini

Berhasil dan bisa dalam membuatalat resirkulasi konveyor jams dan pemilah barang
berdasarkan tinggi dengan.membuat logic program PLC untuk motor DCy,pneumatic,
dan sensor infrared proximity sehingga berjalan sesuai fungsinya, dengan konveyor
yang menggunakan kecepatan motor DC 375 rpm maka waktu penyelsaian akan lebih
cepat dengan rata — rata waktu penyelesaian berada di 1,7 detik sedangkan Ketika
menggunakan motor DC yang lebih lama maka akan mengambat waktu penyelesaian

dengan kurun waktu 4,73 detik.

5.2 Saran

Adapun saran yang saya dapat dalam Tugas Akhir ini.
Semakin tinggi menggunakan rpm pada motor DC, maka akan semakin cepat juga kerja
pada resirkulasi konveyor jams dan pemilah barang berdarkan tinggi barang ekspedisi

tersebut.

35
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The accumulated experience and
advancements in technology now
result in CJ2M; fully compatible, yet
fully new.

LAMPIRAN 5§

DATASHEET PLC CJ2M

SYSMAC CJ-series CJ2M CPU Units

CJ2M-CPU3L/-CPU1L]

Since 2001, CJ1M-series PLCs are in
control of a wide variety of
applications worldwide.

« Increased performance, and increased memory capacity
« Up to 40 VO units on any CPU

« USB for plug-and-play access to the PLC

« All models available with or without Ethemet port

« Choice of serial port plug-in modules

» User-friendly programming, faster debugging

Features

. FmvnmnprmnmpwﬂymsKmpswamps scale the CPU to your application needs.
« Faster p LD time is reduced to 40 ns, floating point trigonometrics in less than 1 ps.

« Faster Function Block calls and execution, faster nterrupt handling. less overhead time.
« Added execution memory for Function Blocks allows structured, obpectunmedptogurmng evennentybve‘CPUs
« General-purpose Ethemet port supports EtherNetIP tag-based data links, to Support

CJ2M-CPU1! |

PLCs,

FTP data transfers, md more (CJZMCPU:! I)

CPUIs1 | CPuis2 | CPUi¥ss | CPUss | CPUISss

K steps | 10K steps | 20K steps 30K steps 60K steps

Overhead Processing Time

2,560 bits

Normal Mode-

CJ2M-CPU3 | 270 ws (If tag data links are used with EtherNet1P, add the following 1o the above time: 100 s
+ Number of transferred words = 1.8 us)

CJ2M-CPU1! k 160 us

Execution Time

VO Interrupts and

Basic Instructions  : 0.04 usmin.
Special Instructions : 0.06 .s min.

Interrupt task startup time: 31 us
Retumn time 1o cyclic task : 10 us

time nterval : 0.4 ms (setin 0.1 ms &

Interrupt task startup tme: 30 .s
Return time to cyclic task : 11 us

Maximum Number of Connectable Units

Total per CPU Rack or Expansion Rack: 10 Units max.;
Total per PLC: 40 Units max.
No limit

Basic /O Units However, a maximum of two CJ1W-INTO1 Interrupt Input Units can be mounted.
- - Units for up 1o 96 unit numbers can be mounted. (Unit numbers run from 0 to 95. Units are allocated between
Special VO Units 1 and 8 unit numbers.)
CJ2M-CPU3 L 15 Units max.
LEUE. CIoM-CPUI £ 16 Units max
Sll::!u-ﬁeh'lmembo Slots 010 4 on CPU Rack
Maximum Number of Expansion Racks 3 max.
VO Area 2,560 bits (160 words) - Words CI0 0000 to CIO 0159
Link Area 3,200 bits (200 words) : Words CIO 1000 to CIO 1199
Synchronous Data Refresh Area | -
CPU Bus Unit Area 6,400 bits (400 words) : Words CIO 1500 to CIO 1899
CI0 Area Special U0 Unit Area 15,360 bits (960 words): Words CIO 2000 to CIO 2959
Serial PLC Link Words 1,440 bits (90 words) - Words CIO 3100 to CIO 3189
C Area 9,600 bits (600 words) : Words CIO 3200 to CIO 37959
3,200 bits (200 words) : Words CIO 1300 to CIO 1499
Internal VO Area 37,504 bits (2,344 words): Words CIO 3800 to CIO 6143
Cannot be used for extemal LO.
8,192 bits 5|2mds:WordsW000|oW511
Work Area RL1R2 I (512 o). was
8.192b(s(5|2wds) WordsHuootoHsn
Arsa area maintain their ON'OFF status when PLC is tumed OFF or mode is changed.
Holding e e e e These words can be used anly for function blacks. Theyc-l used only for function

block i (e, they are alk d only for internal in function blocks).
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