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Abstrak 

Trainer elektro-pneumatik ini dirancang untuk efisiensi pelatihan dalam sistem 

elektro-pneumatik menggunakan PLC CP1E dan CP2E, yang menawarkan 

fleksibilitas dalam kontrol dan pemrograman. Trainer ini dapat beroperasi dalam 

mode manual dan otomatis, sesuai dengan prosedur dan flowchart yang telah 

ditetapkan, mempermudah pengguna memahami berbagai skenario operasional. 

Pengujian hasil elektrik menunjukkan tegangan input sebesar 220 V AC dan arus 

input 0.5 A, dengan tegangan output 24 V DC dan arus output 2 A. Komponen 

seperti relay beroperasi pada tegangan koil 12 V DC dan sensor, termasuk sensor 

induktif, kapasitif, serta fotoelektrik, berfungsi dengan normal, memberikan 

respons cepat dengan sensitivitas tinggi terhadap berbagai material. Kabel NYAF 

0,75 mm menunjukkan kondisi isolasi yang baik dengan tegangan isolasi 450/750 

V, bebas dari korosi dan konsleting. Dalam pengujian pneumatik, tekanan udara 

masuk tercatat 6 bar dan tekanan keluar 3 bar, dengan aktuator pneumatik 

beroperasi normal. Valve pneumatik yang diuji, baik 5/3 dan 5/2 double solenoid 

serta 3/2 single solenoid, menunjukkan performa tanpa kebocoran dengan 

tanggapan cepat dan akurat. Silinder udara, baik single acting maupun double 

acting, berfungsi normal dengan kondisi tanpa kebocoran dan tekanan kerja yang 

sesuai. Secara keseluruhan, trainer ini memenuhi kebutuhan pelatihan elektro-

pneumatik dengan memberikan pengalaman praktis yang mendalam, mendukung 

pengembangan keterampilan teknis secara efektif. 

Kata Kunci: Trainer Elektro-Pneumatik, PLC, Sistem Kontrol, Pneumatik. 
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Abstract 

This electro-pneumatic trainer is designed for efficient training in electro-

pneumatic systems using PLC CP1E and CP2E, offering flexibility in control and 

programming. The trainer can operate in both manual and automatic modes, 

according to established procedures and flowcharts, making it easier for users to 

understand various operational scenarios. Electrical testing shows an input voltage 

of 220 V AC and an input current of 0.5 A, with an output voltage of 24 V DC and 

an output current of 2 A. Components such as relays operate at a coil voltage of 12 

V DC, and sensors including inductive, capacitive, and photoelectric sensors 

function normally, providing quick responses with high sensitivity to different 

materials. The NYAF 0,75 mm cables exhibit good insulation with an insulation 

voltage of 450/750 V, free from corrosion and short circuits. In pneumatic testing, 

the inlet air pressure was recorded at 6 bar and the outlet pressure at 3 bar, with the 

pneumatic actuators operating normally. The tested pneumatic valves, including 5/3 

and 5/2 double solenoids and 3/2 single solenoids, showed leak-free performance 

with quick and accurate response. Air cylinders, both single-acting and double-

acting, functioned normally with no leakage and appropriate operating pressure. 

Overall, this trainer meets the needs for electro-pneumatic training by providing a 

comprehensive practical experience, effectively supporting technical skill 

development. 

Keywords: Electro-Pneumatic Trainer, PLC, Control Systems, Pneumatics. 
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BAB 1 

PENDAHULUAN 

1.1. Latar Belakang 

    Di zaman sekarang dengan teknologi yang semakin canggih, 

kita perlu alat yang bisa memenuhi kebutuhan pasar agar alat tersebut 

bisa berguna dan berfungsi dengan baik. Oleh karena itu, kita harus 

terus mengembangkan ide-ide tentang bagaimana membuat alat 

sederhana dengan sistem praktis menjadi lebih kompleks dan otomatis 

untuk mendukung proses produksi. 

Pneumatik adalah cabang ilmu teknik yang mempelajari udara 

bertekanan, termasuk gerakan, kondisi, dan penggunaannya. Dalam 

industri, terutama dalam sistem otomatisasi, pneumatik banyak 

digunakan sebagai penggerak. Sistem pneumatik menggunakan tenaga 

dari udara bertekanan sebagai media kerja atau pengendali. Sistem ini 

terdiri dari lima elemen dasar: 

1. Penyedia udara bertekanan 

2. Elemen input (sensor-sensor) 

3. Elemen pemroses sinyal 

4. Elemen pengendali 

5. Elemen kerja 

Sistem Elektro Pneumatik sering digunakan untuk keperluan seperti 

menggenggam, menggeser, memposisikan, dan mengarahkan aliran 

barang secara otomatis menggunakan PLC (Programmable Logic 

Controller). Dalam industri, ini digunakan untuk membungkus barang, 

mengisi barang, mengatur distribusi, membuka dan menutup pintu, 

mengangkut barang, memutar, menumpuk, dan menekan barang. 
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Oleh karena itu, diperlukan modul pelatihan yang bisa meningkatkan 

pengetahuan dan keterampilan mahasiswa tentang Sistem Elektro 

Pneumatik yang disimulasikan melalui alat penyortir barang logam 

dan non-logam secara otomatis. 

 1.2. Perumusan Masalah 

1. Bagaimana merancang Trainer Elektro Pneumatik menggunakan   

 PLC Omron type CP1E dan CP2E? 

2.  Bagaimana Trainer Elektro Pneumatik disimulasikan sebagai media 

  pembelajaran. 

3. Bagaimana cara menguji kelayakan sebuah Trainer Elektro  

 Pneumatik? 

1.3. Tujuan 

1. Menghasilkan Trainer Elektro Pneumatik berbasis dua tipe PLC  

  yaitu CP1E dan CP2E. 

2. Membuat langkah pengoperasian Trainer Elektro Pneumatik agar 

 mudah dipahami dan dipelajari. 

3. Menguji Trainer Elektro pneumatik sehingga layak untuk 

 dioperasikan dan  digunakan sebagai media pembelajaran. 

1.4. Luaran 

 Alat yang dikembangkan diharapkan dapat menjadi media 

pembelajaran mahasiswa Teknik Elektro Politeknik Negeri Jakarta, 

khususnya mahasiswa D3 Teknik Listrik dan D4 Teknik Otomasi Listrik 

Industri untuk mengetahui dan memahami sistem penyortir benda logam 

dan non logam jenis dual konveyor berbasis SCADA dan PLC. 

1. Modul pembelajaran elektro pneumatik 

2. Laporan Tugas Akhir 

3. Jurnal 

4. Hak Cipta 

  



 
 

63 
Politeknik Negeri Jakarta 

BAB V 

PENUTUP 

 

5.1 Kesimpulan   

 Berdasarkan Pengujian, hasil, serta pembahasan pada laporan tugas akhir 

 ini penulis mendapatkan beberapa kesimpulam sebagai berikut: 

1. Perancangan Trainer elektro pneumatik dengan menggunakan dua 

buah PLC dengan type PLC CP1E Dan CP2E sudah sesuai dengan 

metode perancangan yang dibuat oleh penulis. 

2. Untuk langkah pengoperasian Trainer secara manual dan otomatis 

dapat dioperasikan sesuai dengan langkah kerja dan flowchart yang 

dibuat oleh penulis. 

3.  Kelayakan Trainer elektro pneumatik untuk dioperasikan telah 

dilakukan dengan mengecek komponen elektrik dan pneumatik 

secara bertahap sehingga menghasilkan data yang valid dan sesuai 

dengan prosedur untuk pengoperasian trainer elektro pneumatik. 

5.2 Saran  

1. Pengembangan Lanjutan: 

  Tambahkan lebih banyak komponen dan perbarui perangkat lunak  

  untuk mengikuti teknologi terbaru. 

2. Pelatihan untuk Instruktur: 

 Berikan pelatihan kepada instruktur agar mereka bisa mengajar 

 dengan lebih efektif menggunakan alat ini. 

3. Pemeliharaan: 

 Lakukan pemeliharaan rutin untuk memastikan alat tetap berfungsi 

  dengan baik. 
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Lampiran 2 Wiring Diagram Rangkaian Daya dan Rangkaian Kontrol. 
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