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RANCANG BANGUN SIMULASI PENCUCI MOBIL OTOMATIS BERBASIS
PROGRAMMER LOGIC CONTROLLER

ABSTRAK

Tugas akhir Pada era modern ini, kebutuhan akan efisiensi dan efektivitas

:eydid ey

uabaN yIuyaH|od yijtw eydid e O

dalam berbagai sektor, termasuk pencucian mobil;'semakin meningkat. Tugas akhir
Ini bertujuan untuk merancang dan“mengimplementasikan..sistem komunikasi
antara Programmable Logic~Centroller (PLC) dan Human-Machine Interface
(HMI) dalam prototipe” pencucian mobil otomatis, serta mengevaluasi ‘kinerja
sistem ini melalui serangkaian_pengujian.Hasil pengujian menunjukkan bahwa

. sistem secarakeseluruhan memiliki tingkat keberhasilan yang tinggi, dengan 88%
keberhasilan pada indikator ‘HMI dan 83% pada indikator lampu. Meskipun

ejieye

demikian, ditemukan beberapa kegagalan ‘kritis, ‘terutama.pada. indikator. "Start
Lamp™ dan "Lampu Standby," yang memerlukan perbaikan untuk memastikan
kelancaran operasi sistem. Selain_itu, masalah pada sistem pompa juga
teridentifikasi, di mana tekanan air yang.tidak optimal-menyebabkan performa
pencucian yang kurang maksimal.Kesimpulan dari tugas akhir ini- menegaskan
bahwa desain HMI yang baik dapat meningkatkan interaksi pengguna dan efisiensi
operasional, sementara penggunaan PLC dan HMI secara signifikan mempengaruhi
kecepatan dan kualitas pencueian mobil. Namun;=untuk mencapai kinerja yang
optimal, diperlukan optimasi lebih lanjut.pada.komponen mekanis, terutama pada
sistem pompa air. Penglitian. ini diharapkan.dapat.menjadi dasar pengembangan
lebih lanjut dalam otomatisasi sistem. pencucian.mobil ‘yang lebih efisien dan
efektif.

Kata Kunci: Pencuci Mobil Otomatis, Programmable Logic Controller

: J1aquins uepngaAuaw uep ueywnjuesuaw edue) ul sijn} eA1e) yninjas neje ueibeqas diynbuaw Huese|iqg ‘L

(PLC), Human-Machine“Interface (HMT), Simulasi, Otomatisasi.
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DESIGN AND DEVELOPMENT OF AN AUTOMATIC CAR WASH
SIMULATION BASED ON PROGRAMMABLE LOGIC CONTROLLER

Abstract

This final project In the modern era, the demand for efficiency and
effectiveness in various sectors, including car washing, is steadily increasing. This
final project aims to design and implement a communication system between a
Programmable Logic Controller(PLC) and a Human-Machine. Interface (HMI)
within an automated car washing prototype, as well as to evaluate the performance
of this system through a series of tests.The test results indicate that the system
overall has a‘high success rate, with 88% success in the HMI indicators and 83%
in the lamp indicators. However, several critical failures were. identified,
particularly with the "Start Lamp" and "Standby Lamp'" indicators, which require
impravement to ensure smooth system operation. Additionally, issues with the pump
system were noted, where suboptimal water-pressure resulted in less effective
washing performance.The conclusions.of this final project emphasize that a well-
designed HMI can enhance user interaction-and operational efficiency, while the
use of PLC and HMI significantly impacts the speed and quality of car washing.
However, to achieve optimal performance, further optimization is needed for the
mechanical components, especially in the water.pump system. This research is
expected to serve as a foundation for further development in the automation of more
efficient and effective car washing. systems

Keywords: Automatic Car Wash, Programmable Logic Controller (PLC),
Human-Machine Interface (HMI), Simulation, Automation.
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Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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BAB 1
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Tempat pencucian mobil otomatis telah.menjadi kebutuhan penting dalam
masyarakat modern. Dengan semakin_banyaknya jumlah, kendaraan bermotor,
permintaan akan layanan pencucian mobil yang cepat, efisien, dan berkualitas
tinggi terus meningkat..Sistem pencucian mobil otomatis menawarkan. solusi
yang lebih baik dibandingkan metode manual, \dengan kemampuan untuk
menangani'velume kendaraan yang lebih besar dalam waktu yang lebih singkat

dan dengan konsistensi hasil yang tinggi (Ikhsanto, 2020)

. Dalam konteks ini; pengembangan sistem-komunikasi prototipe yang
menggunakan Programmable Logic-Controller (PLC) dan Human-Machine
Interface (HMI) menjadi sangat.relevan. PLC dapat dikonfigurasikan untuk
mengontrol siklus pencucian, termasuk penyemprotan air, penggunaan sabun,
pembilasan, dan pengeringan, serta memastikan setiap tahapan dilakukan
dengan presisi tinggiDesain HMI yang intuitif dan user-friendly sangat penting
untuk © memastikan operator dapat dengan mudah memahami dan
mengoperasikan sistem, sehingga mengurangi risiko kesalahan operasional dan
meningkatkan efisiensi kerja.

Untuk - memberikan inovasi kepada_ pengelola usaha agar dapat
meningkatkan usaha pencucian mobil maka diperlukan pembaharuan sistem
pencucian mabil yang sebelumnya manual menjadi sistem otomatis. Selain
terlihat modern usaha.pencucian mobil otomatis ini juga dapat mempersingkat
waktu dalam pencucian“mebil..Maka dart 1tu” dilakukannya-penelitian yang
berjudul “Rancang Bangun Prototipe Tempat Pencucian Mobil Otomatis
Berbasis Programmable Logic Controller ” Dan Internet Of Things”.(Efendi,
2018)zz

1.2 Perumusan Masalah

1. Bagaimana merancang dan mengimplementasikan sistem komunikasi
antaraPLC dan HMI untuk memastikan kelancaran operasi pencucian mobil

otomatis?
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2. Bagaimana desain HMI meninggkatkan interaksi pengguna dan kinerja
operasional dalam sistem encucian mobil otomatis berbasis PLC?
3. Apa dampak penggunaan PLC dan HMI terhadap kecepatan dan kualitas

pencucian mobil, dan bagaimana cara mengoptimalkan kinerja sistem ini?
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1.3 Batasan Masalah
1. Berfokus pada penanganan‘masalah prototipe pencuci mobil otomatis
dengan memanfaatkan-alat yang telah dirancang

2. Desain dan pengembangan alat prototype pencuci mobil otomatis

1.4 Tujuan

1. Merancang dan mengimplementasikan komunikasi yang mudah antara
PLCdan HMI dalam prototipe pencucian mobil otomatis.

2. Mengembangkan desain HMI yangbaik untuk interaksipengguna.

3. Melakukan uji coba, analisis, dan evaluasi sistem pencucian mobil

otomatissebagai dasar pengembangan. lebih lanjut.

1.5 'Luaran
Adapun luaran dalam tugas akhir ini adalah:
1. Laporan Tugas Akhir.
2. Jurnal
3. Prototype Alat.
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BAB V
PENUTUP

Kesimpulan

Dari hasil pengujian yang dilakukan, terbukti bahwa komunikasi antara
Programmable Logic Controller (PLC) dan:Human-Machine Interface (HMI)
berjalan dengan cukup baik, meskipun terdapat beberapa. kegagalan pada
indikator tertentu. Fingkat keberhasilan pengujian HMI mencapai.88% pada
indikator pertama dan 83% pada indikator lampu, menunjukkan bahwa
sebagian.besar perintahwyang diberikan melalui HMI berhasil dieksekusi oleh
sistem.

Desain HMI yang digunakan pada sistem pencucian mobil otomatis berbasis
PLC memberikan kemudahan dalam pengoperasian dan monitoring proses.
Dengan indikator yang jelas seperti “Start*, "Emergency", dan status pompa,
pengguna dapat dengan mudah memahami dan mengontrol proses pencucian,
sehingga meningkatkan efisiensi operasional dan interaksi pengguna dengan
sistem.

Penggunaan PLC dan HMI dalam sistem pencucian.mobil otomatis berdampak
positif terhadap kecepatan .dan kualitas pencucian, meskipun masih ada
kendala teknis seperti pompa yang tidak berfungsi secara optimal. Dengan
optimasi lebih lanjut, seperti perbaikan.pada sistem pompa, kKinerja pencucian
dapat lebih ditingkatkan, menjadikan sistem_ini solusi yang lebih efektif
dibandingkan metode manual.

Saran

. Perlu dilakukan perbaikan.dan_optimasi pada sistem_pompa-air dan sabun,

terutama pada bagian nozzle, agar tekanan air yang keluar lebih kuat dan
merata. Ini akan meningkatkan kualitas pencucian secara keseluruhan dan

mengurangi kemungkinan kegagalan saat proses berlangsung.

. Disarankan untuk mengembangkan antarmuka HMI lebih lanjut dengan

menambahkan fitur diagnostik real-time yang dapat mendeteksi dan
menampilkan secara langsung masalah atau kegagalan yang terjadi pada
sistem. Ini akan membantu teknisi atau operator dalam melakukan

troubleshooting secara lebih cepat dan efisien.
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3. Untuk memastikan sistem dapat dioperasikan dengan baik, diperlukan

POLITEKNIK

NEGERI
JAKARTA

cara penggunaan HMI, pemahaman indikator, serta prosedur penanganan

pelatihan yang memadai bagi pengguna atau operator. Pelatihan ini mencakup
masalah yang mungkin terjadi selama operasi sistem pencucian mobil

otomatis.

Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta




eyeyer Labap yiuyal|od uizi edue)

5
0
(1]
=}
Q
c
=,
T
o
=
=
Q.
o
=
3
[}
-
<
=
=
Q
=
=
[}
T
m
=
=
=
Q
o9
=
<
o
=}
Q
3
o
-
o
-
v
=L
=
(1)
=
=
=
2
(3
Q
[}
=%
—
o
=
o
-~
-
o

N
Doy
o )
- m
o =
= Q
e¢cs
35S
~} =
=T
3
3 <
c o
3 c
*3 2
o c
S x|
a3
3%
3 3
- =
3
338
S 85
= °
o
s 5 3
2 =]
S8 g
x.
"< B
) 2
o
s QP
Q =
o o
3 =
9 o
8 9>
< °
w m
) S
c £
] =
c ]
= 3
2873
- -
< <
o o
- =
€9 3
= =
225
2. o
o S
o 3
m —
3 £
5 5
°
z °
o
~ 3
5 o
B 1
° =
c £
= @
Q
>
=
[
=
x
o
-+
o
c
=
>
N—
Q
c
o
3
w
c
o
—
c
3
o
w
-2
)
I

I
Q
=
2]
T
-+
Q

aC
m
.
8
©
-+
Y
3.
;
o
-4
;‘
®
o
E.
=
2
D
Q
D
=.
o
o
=
3
q
-+
Y

—
o
5
9
o
=
Qo
3
]
-
{(e]
( ]
=
e}
w
)
o
o
Q
Q9
-
Q
~,
']
=
w
o
=
-
[
= 5
ts
Q9
-
<
Qo
-~
=
=
3
-~
-}
-
e}
o
3
m
-
N
o
-
-~
e
3
3
Q9
=1
o
']
=
3
(]
=
<
m
o
-
~
~
'
-
w
c
3
o
m
-

41

Daftar Pustaka

Hasan, H., Heyawan, W., Suharto, I., & Yuwono, M. (2022). Aplikasi Kontrol Dan
Monitoring Pada Proses Pencucian Mobil Otomatis Berbasis PLC Outseal dan
HMI Haiwell Untuk Modul Peraga Praktikum Otomasi Dasar. Jurnal ELIT,
3(2), 22-31. https://doi.org/10.31573/elit.v3i2.410

Kumar Gupta, M., Kumar Gupta;"P.,.Kumar Giri, R., & Gupta,“A. (2018). Smart
electric control system:-using PLC & HMI. International. Journal of
Mechanical Engineering and Technology, 9(4), 543-555.
https://doi«org/10.13140/RG.2.2.20272.25600

Mulyana, T., Hakim, L. A., Amanullah, M. N., Ulimanda, R., Dan, Y-, Latifani, R.
S4 & Industri, L. O. (2017). Simulasi Sistem Otomasi Pencucian Mobil
Menggunakan Plc Omron CplE. Elektra, 2(1), 22—-31.

Plc, P., & Logic, P. (1968). Dasarplc 2.1. 245-270.

PUDIN, A., & MARDIYANTO, I. R. (2020)..Desain _dan Implementasi Data
Logger untuk Pengukuran Daya Keluaran Panel Surya dan Iradiasi Matahari.
ELKOMIKA: Jurnal Teknik Energi Elektrik; Teknik Telekomunikasi, & Teknik
Elektronika, 8(2), 240. https://doi.org/10.26760/elkomika.v8i2.240
Wibowo, A., & Irawan. (2017).  Rancang Simulator. Pencuci Mobil Otomatis
Berbasis Mikrokontroler AT89C51. Snika, 2009(November 2009), 1-11.
Studi, P., Elektro, T., Teknik, F., & Surakarta, U. M. (2017). Desain Dan Pembuatan Alat Mesin
Cuci Mabil Otomatis Berbasis Ple Omron‘Cp1E-E30.
Nusyirwan, D., Akbar, M. A., & Perdana, P. P. P. (2021). Rancang Bangun Alarm Fokus Untuk
Membantu Meningkatkan Konsentrasi Siswa Saat Belajar. Jurnal Ilmiah Pendidikan
Teknik Dan Kejurnan, 14(1),44-56. https://doi.org/10.20961/jiptek.v1411.34573
Yosua, P., Santoso, D. B., & Stefanie, A:(2020)..Rancang Bangun Automatic Washing and
Drying System untuk Mesin Pencuci Cylinder Block Motor. Jurnal Ilmiah Wahana
Pendidikan, 6(3), 295-307. https://doi.org/10.5281/zenodo.5167080
Faizal, E., Nugrahanto, I., & Sungkono, S. (2021). Rancang Bangun Modul Pelatihan Dengan
Menggunakan Sensor, Sistem Kendali Dan Aktuator Elektronik. Jurnal Teknik, 10(1),
17-23. https://doi.org/10.31000/jt.v10i1.4005



42

VANWIVE
RIFO3AN
HINMILNOd

DATA LAMPIRAN
Lampiran 1 Data Riwayat Hidup

Angel Tesalonika Sipayung

exdid ey

eyexer Laba NiueM|od yijiw exdid yeH O

Anak Pertama dari 4 bersaudara lahir di Jakarta, 25
Januari 2004. Lulus dari'SD Negeri 104322 Penggalian
2014, SMP-Negeri 2 Tebing Syahbandar tahun 2018,
SMA Negeri 4 Tebing Tinggi Jurusan IPAtahun 2021.
Gelar diplomatiga (D3) diperoleh pada tahun 2024 dari
Jurusan, Teknik Elektro, Program Studi Elektronika

eyieyer 1abap yiuyaljod uizi eduey

Industri, Politeknik Negeri Jakarta

Lampiran 2 Datasheet

N
Ogo
¥ v
s 3
2 Q
3 &
2T
5 9
Q =
c =
Q.
28
3*
= 3
S
c
o
o
>3
§=
=
3 0
o3
NS
T o
o
33
< 9
9 5
A
m<
o o
o 3
o Q
Q =
o 0
=
Q0 0=
-~
G
c S
w .
£ g
s 3
E®
rZ
0
T
s 2
~~
€ 9o
= X
Qo
-
ad
Q

Jaquins ueyingakuaw uep uewnjuesuaw eduey jui sijn} eAiey yninjas neje ueibeqas diynbuaw Huese|iqg °L

Series NO PL-05N
Name:Proximity Sensor
—“"- Descripting
NO Readme Files
PRODUCT DESCRLPTLON
Model Output | Sensing | Mounting | Sensing | Operating | Response
Method | Distance | Method Direction Voltage | Frequency
PL-05N NPN
5.0mm Flushed
PL-05P PNP ) 10~30
Horizontal VDG BOOHZ
3 PL-08N NPN 6 Non-
Omm
-
5 PL-08P | PNP Flushed
-
o
=L
= & runer Cliiecubin
: . NOTE:
3 InSta“ahon |nSlI1JctI0n 1. Connect positive DC line to the ‘+' terminal and the
o DC ground to the "' terminal.
(] °Ins'allauon and Startup Guide
=1 2. When downloading project using a USB cable, do {
-~ This document covers the installation of MT6/8071iP Series HMI, for the detasied specifications and not connect HMI with PLC and PC simultaneously, for ool | t
c operation. please refer to Brochure and EasyBullder Pro User Manusl electric potential difference may result in damage to ‘ I
b Install Environment: HMI or PC. -
['] NEMA Rating MTB/8071iP Series HMI s NEMA 4 rated (Indoor Only).
g MTG/207 1P Senies has been tested 1o conform 1o European CE requirements.
Electrical This means that the circultry is designed to resist the effects of electrical noise.
v Environment This does not guarantee noise Immunity in severe cases. Proper wwe routing and o sYs(em Setti ngs
grounding will insure proper operation.
c (1) Make sure that the dispiays are Instalied correctly and that the operating &r:';:':' ”; ::‘: ot u:ummplays g Cotothe N;:’gg‘]‘};""' . choose,
=1 limits are folowed. Avoid installing units in environments where severe {Detaul ey ;ﬁa o 1111) eyl "+ or designale your
e mechanical vibration or shocks are present. ¥ v 4 < Al o
(2) Do not operate the unit in areas sublect o explosion hazards due to e e o . n el
fiammable qases, vapors or dusts. YOu¥: coigha ‘cable. Network| T/ Due, Sacor ory e setine 0
Environmental (/A for MTE0711P)
Considerations | (3) D0 not install the unit where acid gas, such as SO2 exists.
(4) Tris device should be mounted in the vertical position and for use on the fiat
surface enclosure.
(5) Conform to UL508 (ISBN 0-7629-0404-6) machine safety for use in
Pollution Degree 2 Environment.
(6) _Relative Humidity: 10% ~ 90%

© unpacking the Unit

Unpack and check the delivery. If damage Is found, notify the supplier

NOTE: Place the operator panel on a stable surface during installation. Dropping It or letting it fall
may cause damage.

(1) Instaation Instruction, 2-sided A4 *1

(2) Human Machine Interface *1

(3) Power Cannector *1

(4) Brackets & Screws *1 pack

op yBuilder Pro

Launch EasyBulder Pro software, select your project file, press F7 shortcut key to open the download

dialog box
omstailauon Instructions For MTE071iP. select USB cable /
For MT8071/P. select Ethemet > IP tab > Enter your HMI IP > Click Download to download this project file
Secure the operator panel in position, using 1o M
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brackets and screws. Screw Torque: 2.6 ~
3.81bt.in. (For reaching waterproof effect
and preventing the panel from being it
deformed.) Panel Cutout 192 mm x 138 mm  *

Using screensaver and backlight saver is recommended In order to avoid image persistence caused by
displaying the same image on HMI for  long tme.

( Please refer to EasyBullder Pro User Manual for software operation detals )
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°Communicallon Connections CAUTION
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NOTE: Make sure that all local and national electrical standards are met when
installing the unit. Contact your local authorities to determine which codes apply.

The unit can be powered by DC power anly, voitage range: 24£20% Volts DC. comgatible with
most controer DC systems. The power condiSoning crcuilry inside the unit is accomplished
by a switching power supgiy. The peak starting current can be as high as 2A.

I the display does not come on within 5 seconds of power up, remove power. An internal fuse
will prevent damage # e polarity of the DC power is incormect. Check wiring for proper
connections and try to power up again

An intermal fuse wil prevent damage for overcurrent condition however it isn't guaranteed. DC
vokage sources shoukd provide proper isolation from main AC power and simiar hazards

AMard-wired EMERGENCY STOP should be fiied in any system using an HMI to comply with
ICS Safety Recommendations.

Do not power the unit and inductive DC loads, or input Grcuitry 1o the controlier, with the same
power supply. Note: The 24 VOC output from some controllers may not hawe encugh currert 1o
power the it

NOTE: COM2 RS-485 2W support MP| 187.5K. 1\ Power
9 Pin, Male, D-sub Fusing
COM1 [RS232)
COM2 [RS485) ! :E:::&
1", High Violtage
1", Emergency Stop
7\, Supply Voltage
* ) Conditon
o Jumper Settings
2 4 1\, Wire Routing
Short (e Touch Screen Calibration Mode
Short  Boot Loader Mode
<1 Nomnal

3
I3 (oo |
Please prepare a Jumper cap for setting the jJumpers.
Another way to enter touch screen callbration mode is: Press and hold anywhere on the screen for more
than 2 seconds when HMI starts
Hardware
Considerations

osanery Replacement

Battery replacement shall be performed by quaified personnel only and care must be taken when handiing

a Power wire length should be minmized (Max: S00m shielded, 300m unshielded).
Please use twisted pair cables for power wire and signal wire and conform to the
impedance matching

1 wiing is to be exposed to ightring o surges. use appropriate Surge suppression
devices.

Keep AC, high energy, and rapidly switching DC powes wiring separated from signal wires
Add a resistor and capacitor in the parailel connection between the ungrounded OC power
supply and the frame ground. This provides a path for static and high frequency
dissipation. Typical vakies to use are 1M Ohm and 4700pF

me

The system designer shoud be aware that devices in Convoller systems could fail and
theretry creste an unsafe condon. Furthesmore, electrical interference in an opertor
interface can lead 1o equipment starl.up, which coud result in property damage andfor
physical injury to the operator.

I you uze any programmable control systems that require an operator, be aware Siat this
potential safety hazard exists and take appropriae precautons. Athough the speciic design
steps depend on your parscuar application, the following precautions genevally apgiy to
instatiation of solid-stale programmable control devices, and conform 1o the guidelines for
instakation of Cartrollers recommended in NEMA ICS 3.304 Control Standards.

lithium batteries. For more on battery and disposal please refer to
the following link:

hitp://wwwaweintek.com/download/MT8000/eng/FAQ/FAQ 103 Replace Battery en.pdf

Programming
Considerations

Lampiran 3 .Dokumentasi Pengerjaan Alat

To conform with ICS Safety Recommendations, checks should be piaced in the controlier to
ensure that 31 writable registers hat control critical parts of plant or machinery have kmit
checks buil into the program, with an cut.of-imit safe shut down procedure 1o ensure safety of
persornel

GMESE71I0 MTBQ7) 80711 hnstallation 170613
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Microsof

NEXT

SP_1
{BACK

FK_O

(=)
X
[

MERGENCY

SP_0
START

PANEL CONTROL

FAN

TANK

250AP

:

X
4
< .4
_.u_m.m
563
28s

ANGGOTA:
1. FRANSISKUS XAVERIUS A. E. P. (2103321071)
2. RIFQI VENALDY TRISETYO (2103321016)

'qo_ﬁn.o.oa)

L_FULL

AUTOMATIC CAR WASH MACHINE

cio_Bit-0
1 i
B0 WATER

3. ANGEL TESALONIKA SIPAYUNG (2103321009)

L_UP
Hao_art-o 10)

L_DOWN
=

PUMP

=

|

Lampiran 4. Desain hmi
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© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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Tugas Akhir Elektronika Indys tri
Perancangan Simulator Tempat Pencucian Mobil
Otomatis Berbasis Programmable Logic
Controller.
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gas Akhir Elektronika '"dllst,-,'

Perancangan Simulator Tempat Pencucian Mobil
Otomatis Berbasis Programmable Logic
Controller.
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Blok Diagram

WouT

butuhan penting dalam masyarakat modern. Dengan semakin

1an pencucian mobil yang cepat, efisicn, dan berkualitas PROSES

dengan konsistensi

y ngembangan sistem komuy
Programmable Logic Controller (PLC) dan Human-V

prototipe yang menggunakan
e Interface (HMI) menj . Namun seiring
segala bidang. Banyak usaha yang sudah menerapkan
‘memudahkan pekerjaan m: i, itu juga halnya dengan usaha pencucian mobil,
istem cuci manual untuk mencuci mobil tersebut cukup memakan waktu. Dalam
1 cukup memakan waktu yang lama sehingga menyebabkan pemilik mobil menjadi jenub
untuk menunggu.

sistem yang berba
yang mana masih m
sistem pencucian mobil mas

1. Untuk mengembangkan prototipe alat pencuci mobil otomatis
yang praktis bagi masyarakat dalam menciptakan teknologi

2. Untuk menyediakan solusi pencucian mobil yang lebih cepat dan
nyaman, memungkinkan pengguna menghemat waktu dan tenaga

dall o

an mesin

5 B

3.Untuk menciptakan mesin cuci mobil otomatis yang dapat ——
mengurangi penggunaan air, energi, dan waktu,

menjalankan proses pencucian
1.Tekan tombol start

mobil secara otomatis,
2.Sensor membaca akuator naik

termasuk penyemprotan air,
i, G R, G0 3.Posisi mobil baik model U
maju mundur untuk air dan

manusia, sehingga

mempercepat waktu pencucian
dan memberikan hasil yang
konsisten.

Lampiran 6 SOP
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memerlukan campur tangan
sabun

4.Kipas menyala
S.Akuator turun,mobil selesai
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SOP RANCANG BANGUN SISTEM PENCUCIAN MOBIL OTOMATIS BERBASIS
PROGRAMMABLE LOGIC CONTROLLER
GERI
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o 1. Power supply 24v ¢ MCB

T 2. Power supply 12v 7pLC

8 3.Relay 8.HMI

-g 4. Proximity 9.Kabel Rs232
£ 5. Pompa 10.Pilot lamp




