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Sistem Kontrol PLC HMI pada Sorting Station

ABSTRAK

Tingkat ketelitian manusia mengalami penurunan seiring berjalannya waktu seperti pada
proses pengecekan dan perhitungan jumlah outpu# preduksi akibat kelelahan sehingga
memerlukan waktu yang lama dalam melakukan proses sortiryserta dapat mengakibatkan
human error. Oleh karena itu, diperlukanssistem otomatis agar.lebih efektif dan efisien.
Dalam melakukan penyortiran, robotic arm digunakan untuk menggantikan peran manusia
untuk dapat melakukan tugas secara berulang dengan durasi yang lama. PLCiumerupakan
sistem kontrol otomatis‘untuk mengatur cara kerja sistem yang sering dikombinasikan
dengan HMI sebagai‘interface antara operator dan alatuntuk menampilkan visualisasi‘dari
proses yang sedang berjalan menggunakan sistem komunikasi modbus TCP/IP. Penelitian
ini bertujuan untuk menggabungkan PLC sebagai kontrol utama dan HMI sebagai interface
dengan meggunakan modbus TCP/AP. Design HMI dibuat informatif untuk.menampilkan
data maupun push button pada plant agar mudah dalam melakukan kontrol danmonitoring.
Metode penelitian ini dilakukan dengan perancangan dan pembuatan ladder diagram
maupun design HMI, serta melakukan pengujian pada cara kerja manual, auto, dan kondisi
gangguan. Berdasarkan pengujian yang telah dilakukanpada pengujian cara kerja manual,
cara kerja otomatis, dan kondisi gangguan presentase keberhasilan pada tiap pengujian
sebesar 88,89 persen untuk cara kerjasmanual-dan auto, serta 100 persen untuk kondisi
gangguan. Sedangkan error sistemnya sebesar 11,11 persen dan O persen. Plant ini
memiliki kehandalan sistem sebesar 80 persen dengan 20 persen error sistem. Pada
pengujian plant ini, error sistem yang sering terjadi yaitu bendatersangkut di dispenser
rack, dan error sistem akibat kondisi benda yang fu/l sehingga perlu dilakukan maintenace
dan pemantauan secara berkala pada plant ini.

Kata kunci: HMI, Ladder Diagram, Modbus TCP/IP, PLC, Robotic Arm

Politeknik Negeri Jakarta
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PLC HMI Control System on Sorting Station

ABSTRACT

Human accuracy declined over time, like in checking and calculating production output,
due to fatigue, which took a long time to sort and could lead to human error. An automated
system is needed to be more effective and efficient.«dn sorting, robotic arms are used to
replace humans by performing repetitive tasksifor long periods.of time. PLC is an automatic
control system for regulating system operations, often combined with HMI as an interface
between the operator and the equipment to display visualisations of thesongoing process
using the Modbus TCP/IP communication system. This research aims to.combine PLC as
the main control and HMI as the interface using-Modbus TCP/IP. The HMI designiis made
informative to display data and push buttons at ‘the plant to facilitate controlvand
monitoring. The research method.involved designing ‘and creating ladder diagrams.and
HMI designs, as well as testing manual, automatic, and fault conditions. Based on the tests
conducted on manual, automatie, and fault conditions, the success rate for. each test was
88.89 percent for manual and automatic modes and 100 percent for fault conditions. The
systemierror rate was 11.11 percent and 0 percent. The plant has a system reliability of 80
percent with a 20 percent system error rate. During testing of the plant, common system
errors included objects getting stuck in the dispenser rack and system ervors due to the
dispenser being full, necessitating regular maintenance and monitoring of the plant.

Key words: HMI, Ladder Diagram, Modbus TCP/IP_PLC, Robotic Arm
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BABI
PENDAHULUAN

1.1.  Latar Belakang

Era industri modern saat ini merujuk pada otomatisasi sistem kontrol untuk
meningkatkan efisiensi dan akurasi pada-proses. produksi (Irvian et al., 2024).
Seiring berjalannya waktu, tingkat'ketelitian manusia mengalami penurunan akibat
kelelahan, dan membutuhkan waktu yang lama dalam melakukan proses sortir
(Fitriati et al., 2024): Otomatisasi sistem kontrol diperlukan karena kemungkinan
human error saat:melakukan pengecekan dan perhitungan jumlah oufput dalam
suatu proses produksi sehingga memakan waktu yang lama dikarenakan harus
melakukan perhitungan ulang (Putri & Mukhaiyar, 2022; Yulyawan et al., 2023).
Selain itu, ketidak telitian manusia yang diakibatkan karena kelelahan sehingga
tidak fokus dalam melakukan pemilahan barang (Kartiria et al., 2022; Supriyadi et
al., 2022). Seperti hal nya pada industri pengemasan yang memerlukan tingkat
ketelitian tinggi untuk melakukan penyortiran barang (Latief ef al., 2024). Oleh
karena itu, dalam prosesnya memerlukan suatu sistem otomatis agar lebih efektif
dan efisien (Sitompul et al., 2022).

Programmable Logic Controller (PLC) merupakan sistem kontrol otomatis
yang digunakan pada mesin sortir (sorting station) untuk mengendalikan perangkat-
perangkat’ yang mendukung, cara_ketja“suatu alat (Yusri et al, 2022). PLC
memanfaatkan memory yang dapat diprogram guna memuat perintah berisikan
instruksi khusus (Ardana ef als;.2024). Saat'ini penggunaan PLC seringkali
dikombinasikan dengan Human Machine Interface (HMI) sebagai penghubung
antara manusia (operator) dengan mesin. HMI memvisualisasikan proses yang
sedang terjadi di plant'secara.nyata (real) sehingga memudahkan operator dalam
melakukan proses kontrol dan monitoring (Febriansyah, 2023). Peranan HMI
sangatlah penting di industri agar waktu dan tenaga kerja yang digunakan lebih
efisien (Akbar & Stefanie, 2023).

Salah satu sistem otomatis untuk menggantikan peralatan manual yang
memerlukan tenaga manusia dalam jumlah banyak yaitu dengan menggunakan
robot (Wulandari & Satria, 2021). Sorting station using roobotic arm merupakan

alat yang digunakan untuk membantu proses penyortiran barang seperti
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mengangkat dan memindahkan benda kerja sehingga meringankan beban kerja
manusia (Santoso et al., 2024). Robotic arm dapat melakukan tugas yang berulang
dengan durasi yang lama sesuai dengan kecepatan yang diinginkan (Jie ez al., 2021).
Robotic arm banyak digunakan pada bagian pengemasan di industri karena
memperoleh hasil yang lebih baik dibandingkan dengan manusia (Wibowo, 2020).

Selain otomatisasi dalam sistem” koentrol;»pada. bidang industri sistem
komunikasi telah berkembangsUntuk melakukan pengiriman data ke kontroler
(PLC) dibutuhkan suatu’sistem komunikasi data. Modbus merupakan, protokol
komunikasi yang berfungsi dalam proses pengiriman dan pertukaran data (Kusuma
et al., 2024)..Modbus menggunakan kendali logika yang, dapat diprogram PLC
untuk komunikasi telah diterapkan dalam berbagai kontrol industriiydikarenakan
lebih efisien. TCP/IP merupakan protokol gabungan antara Transmission Control
Protocol (TCP) dan Internet Protocol (IP). TCP berfungsi untuk melakukan proses
koneksi, sedangkan IP merupakan identitas atau penomoran dari komputer yang
akan menjadi tujuan dalam komunikasi pertukaran data (Wicaksana, 2023).
Modbus TCP/IP menggunakan model komunikasi client/server sehingga
memungkinkan sistem komunikasi antar perangkat serta menunjukkan data secara
real time (Prastiwi et al., 2023). Dengan menggunakan protokol komunikasi
modbus TCP/IP maka dapat memungkinkan untuk melakukan komunikasi antar
perangkat tanpa menggunakan kabel (wireless) sehingga memudahkan operator
dalam melakukan monitoring dan recording data secara akurat (Pratama & Anisa,
2023).

Pada penelitian Mardiana et al. (Mardiana ef al., 2024) telah dibuat sorting
station buah jeruk dengan menggunakan PLC sebagai kontrol utamanya yang
terintegrasi dengan Arduine UNO untuk penyimpanan data sensor warna TCS3200,
dan motor servo untuk memilal'buah jeruk. Pada alat in1 jugaterdapat HMI sebagai
interface untuk mengontrol alat tersebut dan menampilkan proses yang sedang
berjalan. Akan tetapi, pada alat ini terdapat pemborosan input PLC sehingga harus
mengaktifkan relay terlebih dahulu untuk memberikan sinyal input ke PLC.

Pada penelitian Sugandi et al. (Sugandi et al., 2025) telah dibuat sistem
penyortiran barang berdasarkan tinggi dan warna dengan menggunakan motor

servo untuk memisahkan barang. Alat ini menggunakan Arduino UNO sebagai

Politeknik Negeri Jakarta
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kontrol utama, sensor warna TCS 34725 untuk mendeteksi tiga kode warna (merah,
biru, dan hijau), sensor ultrasonic untuk mendeteksi tinggi barang, motor servo
untuk melakukan penyortiran barang, dan HMI yang digunakan sebagai interface
untuk menampilkan jumlah barang berdasarkan warnanya, serta tombol untuk
mematikan dan menyalakan conveyor.

Berdasakan penelitian-penelitian-terdahulu terdapat beberapa kekurangan
seperti penggunaan Arduino UNO sebagai kontrol utama yang tidak sesuai dengan
standar industri, terdapatpemborosan input PLC dikarenakan harus mengaktifkan
relay untuk mengirimkan sinyal input ke PLC, design HMI yang kurang lengkap
pada penelitian sebelumnya (Mardiana ef al., 2024) tidak dapat mengetahui jumlah
barang berdasarkan warnanya, dan pada penelitian sebelumnya (Sugandi et al.,
2025)ss1stem kontrol HMI hanya untuk tombol start dan tombo! stop sistem saja.
Selain itu, penelitian-penelitian tersebut juga belum terintegrasi loT dengan
memanfaatkan protokol komunikasi mobdus TCP/IP.

Oleh karena itu, penelitian in1 dilakukan untuk menyempurnakan penelitian-
penelitian terdahulu dengan membuat suatu rancangan alat sorting station warna
dengan menggunakan PLC sebagai kontrol utama dengan menggunakan sistem
komunikasi modbus TCP/IP sehingga tidak terjadi pemborosan input PLC, HMI
sebagai  interface yang dapat melakukan Kontrol pada “alat serting station,
menampilkan proses Kkerja sorting station, dan data berupa jumlah barang
berdasarkan ‘warnanya melalui display- numeric. dan grafik, serta robotic arm

sebagai alat sortir barang untuk ditempatkan ke wadah.yang telah ditentukan.

1.2. Perumusan Masalah
Dari latar belakang. tersebut terdapat beberapa rumusan masalah pada
penelitian ini, diantaranya yaitu:
1. Bagaimana sistem kontrol PLC pada plant sorting station dengan
menggunakan modbus TCP/IP?
2. Bagaimana design HMI sebagai interface antara operator dan plant sorting
station?
3. Bagaimana cara kerja dari PLC dan HMI sebagai sistem kontrol dan

monitoring?
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4. Bagaimana kehandalan sistem dengan program pada PLC dan HMI yang telah

dibuat?
o
)
=
a
% 1.3. Tujuan

Berdasarkan rumusan masalah tersebut, terdapat beberapa tujuan pada

penelitian ini diantaranya yaitu:
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1. Merancang sistem kontrol .PLC pada plant sorting “station dengan
menggunakan modbus TCP/IP.

2. Membuat designHMI sebagai interface antara operator dan plant sorting
station.

3. Mengidentifikasi cara kerja dari PLC dan HMI sebagai sistem kontrol dan
monitoring.

4. ¢ Mengukur kehandalan sistem plant sorting station melalui program pada PLC

dan HMI yang telah dibuat.

1.4." Luaran
Terdapat beberapa luaran yang ingin.dicapai dalam tugas akhir ini,
diantaranya yaitu:

1. Plant sorting station berbasis modbus TCP/IP yang terintegrasi oleh sistem
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SCADA dan loT dengan menggunakan robotic arm.

2. Modul pembelajaran terkait plant sorting station berbasis modbus TCP/IP
untuk alat praktikum pada Bengkel Otomasi.2 di Politeknik Negeri Jakarta.

3. Artikel ilmiah yang sesuai-dengan topik yang dibahas, dan disubmit dalam
jurnal SNTE (Seminar Nasional Teknik Elektro).
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4. Hak cipta pemrograman. terkait plant sorting station berbasis modbus TCP/IP.
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Berdasarkan hasil perancangan alat, realisasi alat, pengujian dan
pembahasan yang telah dilakukan padaplantsorting station ini terdapat beberapa
kesimpulan yang dapat ditarik, diantaranya yaitu:

e Seluruh komponen«yang digunakan seperti PLC dan HMI+haruslah
terhubung ke jaringan yang sama agar dapat melakukan pengiriman dan

penerimaan data melalui sistem komunikasi modbus TCP/IP.

eyieyer uabap Niuyaijod uizi edue)

e Dalam melakukan pemasangan peralatan input maupun output yang tidak
sesuai dengan spesifikasi dan wiring dapat menyebabkan kerusakan pada
komponen.

e Program auto, manual, dan kondisi gangguan yang telah dibuat pada plant
sorting station ini sesuai dengan deskripsiKkerja.

e Data yang ada pada PLC, HMI, maupun plant sorting station sama dan
saling berkesinambungan satu sama lain.

e Dalam pengoperasian plant, operator dapat menggunakan HMI untuk

melakukan kontrol dan monitoring dari proses. yang sedang berjalan pada
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plant sorting station.
o Kegagalan sistem dapat terjadi dikarenakan terdapat gangguan pada proses

pengujian alat, sehingga proses dari sorting station berhenti.

5.2. Saran
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Dari seluruh proses yang.telah dilakukan, maka terdapat-beberapa saran
untuk selanjutnya yaitu:

e Jika dilakukan pengembangan maka diharapkan dapat menggunakan HMI
Haiwell yang lebih canggih dan dapat terhubung ke IoT, serta memiliki
fitur-fitur yang lebih lengkap dibandingkan dengan HMI Weinview.

e Menambahkan kategori warna yang dapat di sortir untuk pengembangan

selanjutnya.
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Memperbaiki kerangka conveyor agar putaran pada roller conveyor lebih
halus lagi dan tidak terjadi s/ip.
Memperbaiki rangka dari tinjuan yang ada pada dispenser rack agar lebih

tebal dan kokoh, sehingga ketika menahan benda banyak tetap stabil dan

. servo MG 996R
memiliki torsi yan ar dibandingan dengan ser 90 sehingga
servo tidak ce pat‘panas dan rusak.

Mengganti© objek warna pink dan b
i l/- ada b' tebal s¢

tidak melengkung ke bawah.

Mengganti servo SG 90 me

pewarnaannya leb

tipis sebelah.
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21 - ERROR COUNTING . . . . . . . . . . [
22 - ERROR FUNGS
s
23 - DATA OUTPUT ' _ﬂ/l -
24- COUNTING . . . ) ) )
25 - ouTPUT
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B3 av 4 —
Behavior
A Master Task
> 1-eur
> 2-MODBUS TCP
> 3-AUTO
> 4-AKOMPARAS| WARNA
> 5- ASEQUENCE BIRY
> 6+ ASEQUENCE PIN
> 7- ASEQUENCE ABU
> 8- MANUAL
> 9-M_KOMPARASI WARNA
> 10-M_SEQUENCE BIRU
> 11 - MSEQUENCE PINK
> 12-MSEQUENCE ABU
> 13- TIMER DISPENCER + CC
> 14-TIMER SEQUENCE BIRU
>
> 16 TIMER SEQUENCE ABU
> 17-DATADISPENSER
> 18- DATA ROBOT MOVE BR
> 19 DATA ROBOT MOVE PIN
> 20 - DATA ROBOT MOVE ABI
> 21-ERROR COUNTING
> 22- ERROR FUNGSI
> 23-DATAGUTRUT
> 24-COUNTING
> 25-ouTPUT
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Tools
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Behavior
R
1-INPUT
- MODBUS TCP
- AUTO
- A_KOMPARASI WARNA
- A_SEQUENCE BIRU
« A_SEQUENCE PINK
~ A_SEQUENCE ABU
MANUAL
- M_KOMPARASI WARNA
10 - M_SEQUENCE BIRU
11 - M_SEQUENCE PINK
12 - M_SEQUENCE ABU
13 - TIMER DISPENCER + CC.
14 - TIMER SEQUENCE BIRU
6 - TIMER SEQUENCE ABU
DATA DISPENSER
AT R8T O 8
- DATA ROBOT MOVE PIN
oA oo o A
mon comne
- ERROR FUNGS!
friupijuia
- COUNTING
- OUTPUT
Periodic Task
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Behavior
A Master Task

> 1-NeuT

> 2-MODBUS TCP

> 3-AUTO

> 4-AKOMPARAS| WARNA

> 5- ASEQUENCE BIRY

> 6+ ASEQUENCE PINK

> 7- ASEQUENCE ABU

> 8- MANUAL

> 9-M_KOMPARASI WARNA

> 10-MSEQUENCE BIRU

> 11 MSEQUENCE PINK

> 12-MSEQUENCE ABU
> 13- TIMER DISPENCER + CC
> 14~ TIMER SEQUENCE BIRU
> 15 TIMER SEQUENCE PINK
> MER SEQUENCE
>
>
>
>
>
>
>
>
>

- DATA DISPENSER
- DATA ROBOT MOVE BIR
- DATA ROBOT MOVE PIN
- DATA ROBOT MOVE ABI
- ERROR COUNTING
- ERROR FUNGS!
- DATA OUTPUT
4 - COUNTING

25 - oUTPUT
Periodic Task
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53 av 4 —
Behavior
A Master Task
> 1-meur
» 2-MODBUS TCP
> 3-AUTO
> 4- AKOMPARASI WARNA
» 5-A_SEQUENCE BIRU
> 6+ A_SEQUENCE PINK
> 7+ A_SEQUENCE ABU
> B-MANUAL
> 9-M_KOMPARASI WARNA
> 10 - M_SEQUENCE BIRU
> 11 - M_SEQUENCE PINK
» 12-M_SEQUENCE ABU
» 13- TIMER DISPENCER + CC.
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
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14 - TIMER SEQUENCE BIRU
15 - TIMER SEQUENCE PINK
ATA DISPENSER
18 - DATA ROBOT MOVE BIR
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20 - DATA ROBOT MOVE AB!
21 - ERROR COUNTING
23 - DATA QUTPUT
24 - COUNTING
25 - ouTPUT
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1-INPUT
- MODBUS TCP
- AUTO
- A_KOMPARAS! WARNA
- A_SEQUENCE BIRU
« A_SEQUENCE PINK
- A_SEQUENCE ABU
MANUAL
- M_KOMPARASI WARNA
10 - M_SEQUENCE BIRU
11 - M_SEQUENCE PINK
12 - M_SEQUENCE ABU
13 - TIMER DISPENCER + CC.
14 - TIMER SEQUENCE BIRU
15 - TIMER SEQUENCE PINK
- DATA DISPENSER
o soscr o 8
- DATA ROBOT MOVE PIN
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- ERROR FUNGS!
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- COUNTING
- OUTPUT
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Behavior

A Master Task

> 1-eur

> - MODBUS TCP

> - AUTO

> - A_KOMPARASI WARNA

> - A_SEQUENCE BIRU

> « A_SEQUENCE PINK

> ~ A_SEQUENCE ABU

> MANUAL

> 9-M_KOMPARASI WARNA

> 10 - M_SEQUENCE BIRU

> 11 - M_SEQUENCE PINK

> 12-M_SEQUENCE ABU

» 13- TIMER DISPENCER + CC.
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14 - TIMER SEQUENCE BIRU

15 - TIMER SEQUENCE PINK
- DATA DISPENSER
- DATA ROBOT MOVE BIR
[P
- DATA ROBOT MOVE ABI
ason oo
- DATA OUTPUT
24 - COUNTING

25 - ouTPUT
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Behavior vi—

A Master Task
> 1-meur
» 2-MODBUS TCP
> 3-AUTO
> 4-AKOMPARAS| WARNA
» 5-A_SEQUENCE BIRU s g oo
> 6- ASEQUENCE PINK b l"*_“
> 7+ A_SEQUENCE ABU
> 8- MANUAL e et
> 9-M_KOMPARAS| WARNA —
> 10 - M_SEQUENCE BIRU
> 11-M_SEQUENCE PINK
» 12-M_SEQUENCE ABU

» 13- TIMER DISPENCER + CC.
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14 - TIMER SEQUENCE BIRU
15 - TIMER SEQUENCE PINK
18 - DATA ROBOT MOVE BIR
oot pomor vt i
20 - DATA ROBOT MOVE ABI
21 - ERROR COUNTING
23 - DATA QUTPUT
24 - COUNTING
25 - ouTPUT
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B3 av+ - 1L =] I 17 - DATA DISPENSER

Behavior
~ MasterTask v pispeNsERON
1-INPUT
- MODBUS TP
-AUTO
- ALKOMPARAS! WARNA
- A_SEQUENCE BIRU "y ok
- A_SEQUENCE PINK
- A_SEQUENCE ABU
MANUAL
- M_KOMPARAS| WARNA
10 - M_SEQUENCE BIRU
11 - M_SEQUENCE PINK
12 - M_SEQUENCE ABU
13 - TIMER DISPENCER + CC.
14 - TIMER SEQUENCE BIRU
15 - TIMER SEQUENCE PINK
16 - TIMER SEQUENCE ABU

w

st

o

I IEVIT Y

'DATA ROBOT MOVE BIR
- DATA ROBOT MOVE PIN
- DATA ROBOT MOVE ABI
- ERROR COUNTING

- ERROR FUNGS!

- DATA OUTPUT

- COUNTING
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53 4 v+ - > 18 - DATA ROBOT MOVE BIRU
Behavior
A Master Task
> 1-meuT
» 2-MODBUS TCP
> 3-AUTO
> 4-AKOMPARAS| WARNA
> 5-ASEQUENCE BRU
> 6+ ASEQUENCE PINK
> 7- ASEQUENCE ABU
> B-MANUAL
>3- M_XOMPARASI WARNA
> 10 - M_SEQUENCE BIRU
> 11-M_SEQUENCE PINK
> 12-M_SEQUENCE ABU
» 13- TIMER DISPENCER + CC.
>
>
>
>
>
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>
>
>
>
>
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14 - TIMER SEQUENCE BIRU
15 - TIMER SEQUENCE PINK
16 - TIMER SEQUENCE ABU
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21 ERROR COUNTING - -
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Tools

53 av 4 —

Behavior
Master Task

> 1-INeUT

> 2-MODBUS TCP

> 3-AUTO

> 4 - AKOMPARASI WARNA
> 5-ASEQUENCE BRU

> 6 ASEQUENCE PINK

> 7-ASEQUENCE ABU

> 8- MANUAL

> 9-M_KOMPARAS| WARNA
> 10~ M_SEQUENCE BIRU

> 11-M_SEQUENCE PINK

> 12-M_SEQUENCE ABU

> 13- TIMER DISPENCER + CC
> 14 - TIMER SEQUENCE BIRU
> 15~ TIMER SEQUENCE PINK
> 16 TIMER SEQUENCE ABU
> 17 - DATA DISPENSER

>
> 19 DATA ROBOT MOVE PIN
> 20- DATA ROBOT MOVE AB!
> 21-ERROR COUNTING

> 22 ERROR FUNGSI

> 23-DATAOUTPUT

> 24-COUNTING

> 25-0UTPUT

Machine Expert - Basic 0 &

eyexer uaBaN IuxM|od Nijtw e3did eH )
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EcodP truxure

Tools

B3 av+ -~

Behavior

-
1-INPUT
2 - MODBUS TCP
3-AUTO
4 - A_LKOMPARAS! WARNA
5 - A_SEQUENCE BIRU
6 - A_SEQUENCE PINK
7 - A_SEQUENCE ABU
8 - MANUAL
9 - M_KOMPARAS| WARNA
10 - M_SEQUENCE BIRU
11 - M_SEQUENCE PINK
12 - M_SEQUENCE ABU
13 - TIMER DISPENCER + CC.
14 - TIMER SEQUENCE BIRU
15 - TIMER SEQUENCE PINK
16 - TIMER SEQUENCE ABU
17 - DATA DISPENSER
19 - DATA ROBOT MOVE PIN
————
1 eason o
22 - ERROR FUNGSI
-neacumr
24 - COUNTING
25 - OUTPUT

Periodic Task

EcodP truxure
Machine Expert

Tools

53.av 4 —

Behavior

Master Task

» 2-MODBUS TCP

> 3-AUTO

> 4- AKOMPARASI WARNA

> 5-A_SEQUENCE BIRU

> 6+ A_SEQUENCE PINK

> 7+ A_SEQUENCE ABU

> B-MANUAL
oo v
> 10 - M_SEQUENCE BIRU

> 11 - M_SEQUENCE PINK

> 12-M_SEQUENCE ABU

» 13- TIMER DISPENCER + CC.
> 14-TIMER SEQUENCE BIRU
» 15- TIMER SEQUENCE PINK
> 16-TIMER SEQUENCE ABU
> 17 - DATA DISPENSER

>
o st o o
> 20 - DATA ROBOT MOVE AB!
| - toncounne

» 23-DATAOUTPUT

> 24-COUNTING

» 25-0uTPUT

Periodic Task
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Tools

53 av 4 —
Behavior
A Master Task
> 1-meur
» 2-MODBUS TCP
> 3-AUTO
> 4- AKOMPARASI WARNA
» 5-A_SEQUENCE BIRU
> 6+ A_SEQUENCE PINK
> 7+ A_SEQUENCE ABU
> B-MANUAL
> 9-M_KOMPARASI WARNA
> 10 - M_SEQUENCE BIRU
> 11 - M_SEQUENCE PINK
» 12-M_SEQUENCE ABU
» 13- TIMER DISPENCER + CC.
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
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14 - TIMER SEQUENCE BIRU
15 - TIMER SEQUENCE PINK
16 - TIMER SEQUENCE ABU
17 - DATA DISPENSER

18 - DATA ROBOT MOVE BIR

20 - DATA ROBOT MOVE ABI
21- ERROR COUNTING

22 - ERROR FUNGS!

23 - DATA OUTPUT

24 - COUNTING

25 - oUTPUT
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Tools

B34 v+ -
Behavior
ostr Tk
1-INPUT
2 - MODBUS TCP
3-AUTO
4 - A_KOMPARASI WARNA
5 - A_SEQUENCE BIRU
6 - A_SEQUENCE PINK
7 - A_SEQUENCE ABU
8 - MANUAL
9 - M_KOMPARAS| WARNA
10 - M_SEQUENCE BIRU
11 - M_SEQUENCE PINK
12 - M_SEQUENCE ABU
13 - TIMER DISPENCER + CC
14 - TIMER SEQUENCE BIRU
15 - TIMER SEQUENCE PINK
16 - TIMER SEQUENCE ABU
17 - DATA DISPENSER
18 DATAROROT MOVE IR
20- DATA ROROT MOVE A7
21- ERROR COUNTING
22 - ERROR FUNGSI
2-oournr
24 - COUNTING
25 - OUTPUT
Periodic Task

>
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EcodP truxure
Machine Expert

Tools

53.av 4 —
Behavior
A Master Task
> 1-meur
» 2-MODBUS TCP
> 3-AUTO
> 4- AKOMPARASI WARNA
> 5-ASEQUENCE BIRU
> 6+ A_SEQUENCE PINK
> 7+ A_SEQUENCE ABU
> B-MANUAL
> 9-M_KOMPARASI WARNA
> 10 - M_SEQUENCE BIRU
> 11 - M_SEQUENCE PINK
> 12-M_SEQUENCE ABU
» 13- TIMER DISPENCER + CC.
>
>
>
>
>
>
>
>
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14 - TIMER SEQUENCE BIRU
15 - TIMER SEQUENCE PINK
16 - TIMER SEQUENCE ABU
17 - DATA DISPENSER
18 - DATA ROBOT MOVE BIR
19 - DATA ROBOT MOVE P
20 - DATA ROBOT MOVE ABI
- ERROR COUNTING
- ERROR FUNGS!
- DATA OUTPUT
4 - COUNTING

25 - oUTPUT
Periodic Task
Events.
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Tests | |0k = irvrvne @H- | JOSOMwEE H- 0 LK =]
B3 av 4+~ " - Bl A 20 - DATA ROBOT MOVE ABU 100% @ @
Behavior
A Master Task

> 1-INeUT
> 2-MODBUS TCP

> 3-AUTO

> 4 - AKOMPARASI WARNA
> 5-ASEQUENCE BRU

> 6 ASEQUENCE PINK

> 7-ASEQUENCE ABU

> 8- MANUAL

> 9-M_KOMPARAS| WARNA
> 10~ M_SEQUENCE BIRU
> 11-M_SEQUENCE PINK
> 12-M_SEQUENCE ABU
> 13- TIMER DISPENCER + CC
>

>

>

>

>

>

>

>

>

>

>

>

t
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14 - TIMER SEQUENCE BIRU
15 - TIMER SEQUENCE PINK
16 - TIMER SEQUENCE ABU
17 - DATA DISPENSER

18 - DATA ROBOT MOVE BIR
19 - DATA ROBOT MOVE PIN

21- ERROR COUNTING
22 - ERROR FUNGS!
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23- DATA OUTPUT s - 120
24 - COUNTING ' —
25-OUTPUT . . . . . . . .
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Events e
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©  Configuration
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Ha3 4w+
Behavior

~ MasterTask
1-INPUT

- MODBUS TP —2I—29 '
-auTo . .
- A_KOMPARASI WARNA
- ALSEQUENCE BRU
~ A_SEQUENCE PINK
- A_SEQUENCE ABU
MANUAL
- M_KOMPARAS| WARNA
10 - M_SEQUENCE BIRU
11 - M_SEQUENCE PINK
12 - M_SEQUENCE ABU
13- TIMER DISPENCER + CC
14 - TIMER SEQUENCE BIRU
15 TIMER SEQUENCE PINK
16 TIMER SEQUENCE ABU
17 DATA DISPENSER
18- DATA ROBOT MOVE BIR
19 - DATA ROBOT MOVE PIN

20 - DATA ROBOT MOVE ABU

I IEVIT Y

>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
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21 - ERROR COUNTING

22 - ERROR FUNGSI

23- DATA OUTPUT .
w 24 - COUNTING
— 25 - ouTPUT ""”: '
= Periodic Task : .
-
Q. wp
S i
vy —— ———— - —
9 Ecof truxure PROGRAM PLANT SORTING STATION
3 Machine Expert - Basic D & A A8 0@ DOW
(]
= Tesks | [l s v vrw G- | JOBWMwEE H- 0 LK =]
c 53 av+ - " - Bl A 20 - DATA ROBOT MOVE ABU ®
* Behavior
) ~ Mevernst La & ot
b el 1-INPUT H— ———
m 2 - MODBUS TCP . . . . . . E
v 3-AUTO 154 150
c 4- A KOMPARAS| WARNA et L) = a0
5 5 - ASEQUENCE BIRU . t .

6 - ASEQUENCE PINK STEP 7 CAPIT BUKA

7 - A_SEQUENCE ABU

8- MANUAL

9 M_KOMPARAS| WARNA
10 - M_SEQUENCE BIRU

11 - M_SEQUENCE PINK

>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
> 13- TIMER DISPENCER + CC.
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>

e e E)
12 - M_SEQUENCE ABU —I '* 7|/|* 4‘
14 - TIMER SEQUENCE BIRU STEP 8 BACK TO HOME
15 - TIMER SEQUENCE PINK A0S i 120
16 - TIMER SEQUENCE ABU ] ﬁ/ ﬁ‘ Hawe 120
L t )
17 - DATA DISPENSER . . . . . . . . N |
18 - DATA ROBOT MOVE BIR M54 180
19 - DATA ROBOT MOVE PIN. g e oy sy = 180
—i— L
ustieo
- % freel
b 1
k 1 -
< e anos
P A
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EcodP truxure

Tasks  Tools

B3 av 4 —
Behavior
A Master Task

> 1-eur

> 2-MODBUS TCP

> 3-AUTO

> 4-AKOMPARAS| WARNA
> 5- ASEQUENCE BIRY

> 6+ ASEQUENCE PIN

> 7- ASEQUENCE ABU

> 8- MANUAL

> 9-M_KOMPARASI WARNA
> 10-M_SEQUENCE BIRU

> 11 - MSEQUENCE PINK

> 12-MSEQUENCE ABU
> 13- TIMER DISPENCER + CC
> 14~ TIMER SEQUENCE BIRU
> 15 TIMER SEQUENCE PINK
> 16 TIMER SEQUENCE ABU
> 17-DATADISPENSER
> 18- DATA ROBOT MOVE BR
> 19 DATA ROBOT MOVE PIN
> 20 - DATA ROBOT MOVE ABI
>
>
>
>
>

22 - ERROR FUNGS!
23 - DATA OUTPUT
24 - COUNTING

25 - oUTPUT

EcodP truxure

Tasks  Tools

B34 v+ -
Behavior
ostr Tk
1-INPUT
2 - MODBUS TCP
3-AUTO
4 - A_KOMPARASI WARNA
5 - A_SEQUENCE BIRU
6 - A_SEQUENCE PINK
7 - A_SEQUENCE ABU
8 - MANUAL
9 - M_KOMPARAS| WARNA
10 - M_SEQUENCE BIRU
11 - M_SEQUENCE PINK
12 - M_SEQUENCE ABU
13 - TIMER DISPENCER + CC
14 - TIMER SEQUENCE BIRU
15 - TIMER SEQUENCE PINK
16 - TIMER SEQUENCE ABU
17 - DATA DISPENSER
18 DATAROROT MOVE IR
19 - DATA ROBOT MOVE PIN
20- AT OG0T HOVE A8

>

24 - COUNTING
25- OUTPUT
Periodic Task

EcodP truxure
Machine Expert

Tasks  Tools

B3 av 4 —
Behavior
A Master Task
> 1-NeuT
> 2-MODBUS TCP
> 3-AUTO
> 4-AKOMPARAS| WARNA
> 5- ASEQUENCE BIRY
> 6+ ASEQUENCE PINK
> 7- ASEQUENCE ABU
> 8- MANUAL
> 9-M_KOMPARASI WARNA
> 10-MSEQUENCE BIRU
> 11 MSEQUENCE PINK
> 12-MSEQUENCE ABU
> 13- TIMER DISPENCER + CC
> 14~ TIMER SEQUENCE BIRU
> 15 TIMER SEQUENCE PINK
> 16 TIMER SEQUENCE ABU
> 17-DATADISPENSER
> 18- DATA ROBOT MOVE BR
> 19 DATA ROBOT MOVE PIN
> 20 - DATA ROBOT MOVE ABI
B 21 - £RROR COUNTING
> 22- ERROR FUNGSI
> 23-DATAQUTRUT
> 24-COUNTING
> 25-ouTPUT
Periodic Task
Events

Machine Expert -

Machine Expert - Basic 0 &

program 12 juni 2025
Basic D &

O Configuration

L

A B D

> O

No ermor Not Connected

xS 7 COM4@BT 29 i

= irvrvne @H- | JOSOMwEE H- 0 LK

> - B A

sanrs

21 - ERROR COUNTING

sy
e

[ranos

[wanzs

program 12 juni 2025

©  Configuration

3,35 [ v wur

1L . E-K

N al_
o
. et
Toe 15
s
et 0
Y- 2B O DO

warw &G M- | IO

21 - ERROR COUNTING

s ey
1

aB~v
Noerror nected
« coma@sT v @

DOWWOE - 0 o x

/1 F
e
)
sanee
[
Vl]u
s usn g
—t it
sanre
awim
i
—
Basic 0 & 2 A-@3 Q- DO

s

s x

Schqeider

100% @
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[©
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1-INpUT
2- MODBUS TCP
3-AUTO
4- A XOMPARAS| WARNA
5 - A SEQUENCE BIRU
6 - A_SEQUENCE PINK -y hy
7- ASEQUENCE ABU
8- MANUAL
9 - M_KOMPARAS| WARNA
10 - M_SEQUENCE BIRU
11 - M_SEQUENCE PINK
12 - M_SEQUENCE ABU
13- TIMER DISPENCER + CC
14 - TIMER SEQUENCE BIRU
15 - TIMER SEQUENCE PINK
16 - TIMER SEQUENCE ABU
17 - DATA DISPENSER
18 - DATA ROBOT MOVE BIR
19 - DATA ROBOT MOVE PI.
20 - DATA ROBOT MOVE ABI
21 - ERROR COUNTING
23- DATA OUTPUT
24- COUNTING
25 - ouTPUT

Periodic Task

573 @
zorc
i =5 .
> 2 g EcodP truxure program 12 juni 2025 No error Not Connected - e x
7 = MachineExpert-Basic D B B~ @~ ¥ M M- -8 0O~ DOV & ) comeesT a9 Schneider
e Tasks | [TTocks g @it G- | IO E E- 0 LK =]
.h, E vl B3 av+ - 1L - B A 22 - ERROR FUNGSI 100%E ®
U Behavior -
= T e X EON N
E" ? ﬁ 3 > 2-MODBUS TP F—A—A——t N QL
L1 > 3-AUTO . P . . . . . O preset . .
g 3 T =) > 4-AKOMPARASI WARNA = o et 31y
Q Q -+ - > 5 - ASEQUENCE BIRU A
(= Q x > 6-ASEQUENCE PINK B . . . . . . B .
3 [= oo > 7-ASEQUENCE ABU 1o
8- MANUAL szt s o
0 b el 1 > —At——"A—A
> 9-M_KOMPARASI WARNA ) i R . . . . .
: g ° > 10 - M_SEQUENCE BIRU e
L] — > 11- M_SEQUENCE PINK oz P P
§ =5 e > 12 M_SEQUENCE ABU A
o -+ > 13- TIMER DISPENCER + CC. K . . . . . . . . .
c (7] m > 14- TIMER SEQUENCE BIRU R
~ x > 15-TIMER SEQUENCE PINK g
3 5 = > 16 TIMER SEQUENCE ABU . . . . . . . . . .
F > 17- DATA DISPENSER
o M — > 18- DATA ROBOT MOVE BR L™e
3 g e > 19-ONAROGOT MOVEPN e . ) . . . .
o S > 20-DATA ROBOT MOVE ABI o
z 21 - ERROR COUNTING G S s wartzo
oo e L e e L e
§ m > 23-DATAOUTPUT K : . ° : ° ° ° °
5 5 Q > 24-COUNTING s
o = ) > 25-ouTPUT =
Periodic Task % N - N N N N N .
30 = s
o st
-g 'g ) o muie L . |
{ - aZv
- 3 — i S pr— — — i -
T ) EcodZ truxure program 12 juni 2025 No emor Not Connected - e x
. x ;
g = [3) Machine Expert-Basic D & @~ &~ ¥ @ @
ﬁ % = ©  Configuration
= -+
x,< Q Tts | (R sz Piurvunvne G- | JOBWWwRETE- O LK
g (%) a:’;\"‘ v+ - 1L - B A 22 - ERROR FUNGS!
! —
T3 i S
(=5
S o
Q =
-
g v
c
0 o~
5 B
41
= -
S =
= =
~ o
2 Q
< 0
o0 =
-,
c 9
= X
Q
=
-+
Q

1uls

Eoffwwrs  program 12 juni 2025
Machine Expert-Basic D & @~ &~ ¥ &

O Configuration rogramn

Tacks | Jc s Purvivrne GH- | S0 WMweE H- 0 LK o]
53 av 4 —
Behavior
A Master Task
> 1-meut
» 2-MODBUS TCP
> 3-AUTO
> 4- AKOMPARASI WARNA
> 5-ASEQUENCE BIRU
> 6+ A_SEQUENCE PINK
> 7+ A_SEQUENCE ABU
> B-MANUAL
3 9+ M_KOMPARASI WARNA
> 10 - M_SEQUENCE BIRU
> 11-M_SEQUENCE PINK
> 12-M_SEQUENCE ABU
» 13- TIMER DISPENCER + CC.
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>

22 - ERROR FUNGSI
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undede )ynjuaq wejep
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)

14 - TIMER SEQUENCE BIRU
15 - TIMER SEQUENCE PINK
16 - TIMER SEQUENCE ABU
17 - DATA DISPENSER

18 - DATA ROBOT MOVE BIR
19 - DATA ROBOT MOVE PIN
20 - DATA ROBOT MOVE ABI
RROR COUNTING

e
e
<

ATA OUTPUT
24 - COUNTING
25 - oUTPUT

Periodic Task

Events.

wr e

ag~

*yejesew njens uenefur} neje iy uesijnuad ‘ueiode] uesijnuad ‘Yejwj eAiey uesijnuad ‘ uepijpuad ‘ueyipipuad uebunuaday yniun efuey uedinbusd ‘e

xlv



eyieyer 1abap Niuyaiijod wizi edue)

1|n} eA1ey ynin|as neje ueibeqss yelueqiadwsw uep ueywnwnbusw buesejiqg 'z
epieyer L1363 Yluyalijod Jefem Buek uebunuaday ueyibniaw yepn uediynbuad °q

*yejesew njens uenefur} neje iy uesijnuad ‘ueiode] uesijnuad ‘Yejwj eAiey uesijnuad ‘ uepijpuad ‘ueyipipuad uebunuaday yniun efuey uedinbusd ‘e

Machine Expert - Basic 0 &

©  Configuration

czn @
goc T
23m
b 2 Q EcodP truxure program 12 juni 2025 No error Not Connected - e x
A x MachineExpert-Basic D B2 B~ @~ Y M @ ea-2-80@0- DOV & ) comameT a9 Schqqder
n ©  Configuration rogramr w
e Tasks | [TTocks g @it G- | IO E E- 0 LK =]
I v B3 av+4+ 1L = =. A 22 - ERROR FUNGS! 100% @ ®
) -+ Behavior 1 L S U e L S 2
-5 Q ~ Mastersk . . . . . . . . . . ;
> 1-INeUT
N 3 > 2-MODBUS TCP "y
L1 > 3-AUTO . . . . .
© —_— > 4-AKOMPARASI WARNA n . . .
-+ — > 5-ASEQUENCE BIRU
() x > 6-ASEQUENCE PINK ey LI
oo > 7-ASEQUENCE ABU r *
> 8- MANUAL ° - : ° ° ° )
v 3 o MoupsRAS WAA
° > 10-M_SEQUENCE BIRU | —
— > 11~ M_SEQUENCE PINK - .
= > 12- M.SEQUENCE ABU - B B .
(=g > 13- TIMER DISPENCER + CC.
m > 14- TIMER SEQUENCE BIRU I e e )
x > 15 - TIMER SEQUENCE PINK . . R . R R A
> 16~ TIMER SEQUENCE ABU
= R — o
— > 18- DATA ROBOT MOVE BIR
= oo : : S
> 20~ DATA ROBOT MOVE ABI s
z > 21~ ERROR COUNTING
m Y 22 - eRRoR FUNGSI . . . . . .
> 23-DATAOUTPUT ot
Q > 24-COUNTING i}
m > 25-0UTPUT . . . . . . . . . .
Periodic Task
=. EVM‘:"“ pee
b B~
nx’ EcodZ truxure program 12 juni 2025 No ermor Not Connected e x
[
-
~*
)]

Tesks | [iT008 g Purvnuwrw G- | IO E E- 0 LK =]
B3 av+ -~ 1L . a- A 23 - DATA OUTPUT 100% @ @
Behavior

Master Task -

1-INPUT

2 - MODBUS TCP
3-AUT0

4 - A_LKOMPARASI WARNA
5 A_SEQUENCE BIRU

>

GREen - Gaeen
6+ A_SEQUENCE PINK SMWI2 w2
7 A_SEQUENCE ABU

8- MANUAL )
9~ M_KOMPARAS| WARNA
10 - M_SEQUENCE BIRU

11 - M_SEQUENCE PINK

12 - M_SEQUENCE ABU

13 - TIMER DISPENCER + CC.
14 - TIMER SEQUENCE BIRU
15 - TIMER SEQUENCE PINK
16 - TIMER SEQUENCE ABU
17 - DATA DISPENSER

18 - DATA ROBOT MOVE BIR
19 - DATA ROBOT MOVE PIN fowes '
20 - DATA ROBOT MOVE ABI —A

21- ERROR COUNTING B :

22 - ERROR FUNGS!

13w A3

24 - COUNTING
25- OUTPUT
Periodic Task

1uls

EcodP truxure
Machine Expert - Basic 0 &

Tasks | |08 s Purvnuvnn @GR | JOBWOOOE - 0 LK =]
53 a v+ -~ 1L . Bl A 23- DATA OUTPUT

Behavior
A Master Task

> 1-INpUT

> 2-MODBUS Tcp

> 3-AUTO

> 4-AKOMPARASI WARNA
> 5-ASEQUENCE BRU

> 6-ASEQUENCE PINK

> 7-ASEQUENCE ABU

> 8- MANUAL

> 9 M.KOMPARAS| WARNA e
> 10- M_SEQUENCE BIRU

> 11-M_SEQUENCE PINK s P
> 12- M.SEQUENCE ABU L

> 13- TIMER DISPENCER + CC.
>

>

>

>

>

>

>

>

>

>

>

>

undede )ynjuaq wejep
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14 - TIMER SEQUENCE BIRU so
15 - TIMER SEQUENCE PINK
16 - TIMER SEQUENCE ABU
17 - DATA DISPENSER
18 - DATA ROBOT MOVE BIR
19 - DATA ROBOT MOVE PIN.
20 - DATA ROBOT MOVE ABI
21 ERROR COUNTING
22 - ERROR FUNGS
24- COUNTING
25 - ouTPUT

Periodic Task

Events

[sazo
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=52 Ecodf truxure program 12 juni 2025 No error Not Connected - x

7 Machine Expert - Basic D & - Y BBEr-2-8O0- DPOX S ) COMA@BT a9 Schqqder
Tests | |0k = irvrvne @H- | JOSOMwEE H- 0 LK =]
53 av+ - >l . =. A 23 - DATA OUTPUT 100%© ®
Behavior
~ stk v X
1-INpUT KODE WARNA = KOOE WARNA

23w NW23

>
> 2-MODBUS TCP

> 3-AUTO

> 4 - AKOMPARASI WARNA
> 5-ASEQUENCE BRU

> 6 ASEQUENCE PINK

> 7-ASEQUENCE ABU

> 8- MANUAL

> 9-M_KOMPARAS| WARNA
> 10~ M_SEQUENCE BIRU
> 11-M_SEQUENCE PINK
> 12-M_SEQUENCE ABU
> 13- TIMER DISPENCER + CC
>

>

>

>

>

>

>

>

>

>

>

>

wr

exd1d yeH

eyexer uaBaN IuxM|od Nijtw e3did eH )

14 - TIMER SEQUENCE BIRU
15 - TIMER SEQUENCE PINK
16 - TIMER SEQUENCE ABU
17 - DATA DISPENSER

18 - DATA ROBOT MOVE BIR
19 - DATA ROBOT MOVE PIN
20 - DATA ROBOT MOVE ABI
21- ERROR COUNTING

22 - ERROR FUNGS!

24 - COUNTING
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25.- OUTPUT v - - - - - - B . B .
o & = ey
Events " 1t I -
Ecodf truxure program 12 juni 2025 No ertor Not Connected _ e x
Machine Expert-Basic D & @~ &~ ¥ @ @ & -
O Configuration rogramn
Tecks | [Fhecks g Purvnuwrw G- | IO E E- 0 LK 2]
3. av+ - > . a- A 23 - DATA OUTPUT 100%E @
Behavior -
A Master Task - - . . .

1-INPUT
I Y
2-MODBUS Tcp ! 1t
3-AUTO . . . . . . . . . . .

4 - A_LKOMPARASI WARNA
5 - A SEQUENCE BIRU
6 - A_SEQUENCE PINK
7- ASEQUENCE ABU
8 - MANUAL
9 - M_KOMPARAS| WARNA
10 - M_SEQUENCE BIRU
11 - M_SEQUENCE PINK
12 - M_SEQUENCE ABU
13- TIMER DISPENCER + CC
14 - TIMER SEQUENCE BIRU
15 - TIMER SEQUENCE PINK
16 - TIMER SEQUENCE ABU ™0 =
17 - DATA DISPENSER
18 - DATA ROBOT MOVE BIR
19 - DATA ROBOT MOVE PIN
20 - DATA ROBOT MOVE ABI
21 ERROR COUNTING
22 - ERROR FUNGSI
24 - COUNTING
25 - ouTPUT

Periodic Task

awas - STMLY.
WD 2 ATMLY

[sass w0

—in—

1uls

s
' i

Eoffwwrs  program 12 juni 2025
MachineExpert-Basic D 2 B~ @&~ ¥ B &-2-8 0~ DO K

O Configuration rogramn

Tacks | Jc s Purvivrne GH- | S0 WMweE H- 0 LK o]
53 av 4 —
Behavior
A Master Task
> 1-meut
» 2-MODBUS TCP
> 3-AUTO
> 4- AKOMPARASI WARNA
> 5-ASEQUENCE BIRU
> 6+ A_SEQUENCE PINK
> 7+ A_SEQUENCE ABU
> B-MANUAL
3 9+ M_KOMPARASI WARNA
> 10 - M_SEQUENCE BIRU
> 11-M_SEQUENCE PINK
> 12-M_SEQUENCE ABU
» 13- TIMER DISPENCER + CC.
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>
>

23 - DATA OUTPUT

e ‘

undede )ynjuaq wejep
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W+ KTMZY.
RAWAD 2 NTMEY

- ]

14 - TIMER SEQUENCE BIRU
15 - TIMER SEQUENCE PINK.
16 - TIMER SEQUENCE ABU
17 - DATA DISPENSER
18 - DATA ROBOT MOVE BIR
1o DAt Rosor v
20 - DATA ROBOT MOVE ABI
SE
24 - COUNTING
25 - OUTPUT

Periodic Task

Events.

AW - KTMLY.
WD = ATMAY
-

Nawar - KTMAY.
AW = NTMAY

afv
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Machine Expert-Basic D & @~ & ~

©  Configuration

<z @
i T
AIm
;“g Q EcodP truxure program 12 juni 2025 No error Not Connected - e x
A x MachineExpert-Basic D 8 @~ @&~ ¥ B - 2- 80 DOV & ) cOM4@ET e Schqqder
n ©  Configuration rogramr w
e Tasks | [TTocks g @it G- | IO E E- 0 LK =]
I v B3 av+4+ 1L = =. A 24- COUNTING 100% @ ®
m ” Behavior
A m A Master Task
> 1-INeUT
n 3 > 2-MODBUS TCP £
-] > 3-AUTO . . . . .
© —_— > 4-AKOMPARASI WARNA
g T3 > 5 - ASEQUENCE BIRU 0|
x > 6-ASEQUENCE PINK . . . . .
e > 7+ ASEQUENCE ABU
1 > B-MANUAL .
> 9 - M_KOMPARASI WARNA .
° > 10 - M_SEQUENCE BIRU N - - - -
— > 11 - M_SEQUENCE PINK
= > 12- M.SEQUENCE ABU
” > 13- TIMER DISPENCER + CC - - . . .
[ > 14- TIMER SEQUENCE BIRU
x > 15 - TIMER SEQUENCE PINK
> 16~ TIMER SEQUENCE ABU . . .
= + 7oA DENSER
— > 18- DATA ROBOT MOVE BIR : : : )
B oo )
> 20 - DATA ROBOT MOVE ABI
z > 21-ERROR COUNTING - N - ' - - -
m > 22 - ERROR FUNGSI o
> 23-DATAOUTPUT
Q L
>
m F
-—
b g
nx’ EcofP truxure program 12 juni 2025 No ermor Not Connected e x
[
-
~*
)]

iaquins ueyingakuaw uep ueywnjuesuaw edue) 1ui sijn} eAiey yninjas neje ueibeqss dianbusw uese|iq ‘L

i
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.
el
(1]
a
c
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k<)
(Y
=
=
[
3
(V)
c
=
-+
c
~
~
3
(1)
=2
=
=
3
Q
Q
>
o
2
S
=
5 Tesks | [iT008 g Purvnuwrw G- | IO E E- 0 LK
H3.av+ -
=] >IL . A 24 - COUNTING
= > Bm
© A Master Task - - -
] > 1-eur rser
g > 2-MODBUS TcP —F e £
o > 3-AUTO . . Preset 0 .
=‘ > 4 AKOMPARASI WARNA
=t > 5-ASEQUENCE BIRU Js oL
g > 6+ A_SEQUENCE PINK . .
£ > 7-ASEQUENCE AU
> 8- MANUAL w2 @ £
T Ry R—
> 9- M_KOMPARAS| WARNA
g > 10 - M_SEQUENCE BIRU ° ) °
= > 11 -M_SEQUENCE PINK [ wway )
— > 12-M_SEQUENCE ABU B
w > 13- TIMER DISPENCER + CC. N
m > 14-TIMER SEQUENCE BIRU -
=} > 15- TIMER SEQUENCE PINK [ meser
= > 16 TIMER SEQUENCE ABU 7L r £l
m > 17 - DATA DISPENSER - . Preset O .
= > 18- DATA ROBOT MOVE BR
ﬁ > 19 DATA ROBOT MOVE PIN s o
> 20- DATA ROBOT MOVE ABI
- . . .
= > 21-ERROR COUNTING
3 > 22 -ERROR FUNGSI nT: w ¥
- > 23-DATAOUTPUT B
w m Bl 24 - COUNTING - N -
- = > 25-oUTPUT
< wunes o
= L] Periodic Task R
-
" .
o 5 g |
o c
- — —— e = ——
= :
o w EcodP truxure program 12 juni 2025
3 g Machine Expert-Basic D 83 B~ &~ ¥ & A8 O DO
g- ; ©  Configuration rogramn
3, 0o Tesks | [[Tocks g Purnurwrne G- | IO E E- O LK =]
(= =1 B3 av 4+~
° 1L - Bl A 24- COUNTING ®
* = Behavior i
QO ~ A Master Task K K -
-] ° > 1-meur e s
o [ > 2-MODBUS TCP —t )
= s 3-AUTO . . . . . . . . . . ;
.g c > 4-AXOMPARASI WARNA
5 = > 5-ASEQUENCE BIRU -
g > 6- ASEQUENCE PINK . . . . . . . .
=5 o0 > 7-ASEQUENCE ABU
> B-MANUAL ey
[E—
= S
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L-3  Data Sheet PLC Schneider TM221CE24T

controller M221 24 |0 transistor

o  PNP Ethernet

TM221CE24T

Range of product

Modicon M221

Product or component type

Logic controller

[Us] rated supply voltage

24V DC

Discrete input number

14, discrete input 4 fast input conforming to IEC 61131-2 Type 1

Analogue input number

2at0...10V

Discrete output type

Transistor

Discrete output number

10 transistor 2 fast output

Discrete output voltage 24V DC
Discrete output current 05A
Complementary

Discrete I/O number 24

Maximum number of 1/0
expansion module

7 (local I/O-Architecture)
14 (remote I/O-Architecture)

Supply voltage limits

204..288V

Inrush current

35A

Maximum power consumption in
w

14 W at 24 V (with max number of I/O expansion module)
4.8 W at24 V (without I/O expansion module)

Power supply output current

0.52 A 5V for expansion bus
0.2 A 24V for expansion bus

Discrete input logic

Sink or source (positive/negative)

Discrete input voltage 24V
Discrete input voltage type DC
Analogue input resolution 10 bits
LSB value 10 mvV

Conversion time

1 ms per channel + 1 controller cycle time for analogue input analog input

Permitted overload on inputs

+/- 30 V DC for 5 min (maximum) for analog input
+/- 13V DC (permanent) for analog input

Voltage state 1 guaranteed

>=15 V for input

Voltage state 0 guaranteed

<=5 V for input

Discrete input current

7 mA for discrete input
5 mA for fast input

Input impedance

3.4 kOhm for discrete input
100 kOhm for analog input
4.9 kOhm for fast input
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Response time

35 ps turn-off, 12...15 terminal(s) for input

5 ps turn-on, 10, 11, 16, I7 terminal(s) for fast input

35 ps turn-on, other terminals terminal(s) for input

5 ps turn-off, 10, 11, 16, I7 teminal(s) for fast input

100 ps turn-off, other terminals terminal(s) for input

5 ps turn-on, tum-off, Q0...Q1 terminal(s) for output

50 ps turn-on, turn-off, Q2...Q3 terminal(s) for output

300 ps turn-on, turn-off, other terminals terminal(s) for output

Configurable filtering time

0 ms for input
3 ms for input
12 ms for input

Discrete output logic

Positive logic (source)

Maximum current per output
common

5A

Output frequency

100 kHz for fast output (PWM/PLS mode) at Q0...Q1
5 kHz for output at Q2...Q3
0.1 kHz for output at Q4...Q9

Absolute accuracy error

+/- 1 % of full scale for analog input

Maximum leakage current

0.1 mA for transistor output

Maximum voltage drop

<1V

Mechanical durability

20000000 cycles for transistor output

Maximum tungsten load

<12 W for output and fast output

Protection type

Overload and short-circuit protection at 1 A

Reset time

1 s automatic reset

Memory capacity

256 kB for user application and data RAM with 10000 instructions
256 kB for intemal variables RAM

Data backed up

256 kB built-in flash memory for backup of application and data

Data storage equipment

2 GB SD card (optional)

Battery type

BR2032 or CR2032X lithium non-rechargeable

Backup time

1 year at 25 °C (by interruption of power supply)

Execution time for 1 Kinstruction

0.3 ms for event and periodic task

Execution time per instruction

0.2 ps Boolean

Exct time for event task

60 ps response time

Maximum size of object areas

255 %C counters

512 %M memory bits

8000 %MW memory words
512 %KW constant words
255 %TM timers

Realtime clock

With

Clock drift

<= 30 s/month at25 °C

Regulation loop

Adjustable PID regulator up to 14 simultaneous loops

Positioning functions

Position PTO 2 axe(s)pulse/direction mode (100 kHz)
Position PTO 1 axe(s)CW/CCW mode (100 kHz)

Function available

Frequency generator
PLS
PWM

Counting input number

4 fast input (HSC mode) at 100 kHz 32 bits

counter function

AB
Single phase
Pulse/direction

Integrated connection type

USB port with mini B USB 2.0 connector
Non isolated serial link serial 1 with RJ45 connector and RS232/RS485 interface
Ethernet with RJ45 connector
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Supply

(serial)serial link supply: 5 V, <200 mA

Transmission rate

1.2..115.2 kbit/s (115.2 kbit/s by default) for bus length of 15 m for RS485
1.2..115.2 kbit/s (115.2 kbit/s by default) for bus length of 3 m for RS232

480 Mbit/s for USB

Communication port protocol

USB port: USB - SoMachine-Network

Non isolated serial link: Modbus master/slave - RTU/ASCII or SoMachine-Network

Ethernet

Port Ethernet

10BASE-T/100BASE-TX 1 port with 100 m copper cable

Communication service

Modbus TCP slave device
Modbus TCP server
Modbus TCP client
Ethernet/IP adapter
DHCP client

Local signalling

1 LED (green) for PWR

1 LED (green) for RUN

1 LED (red) for module error (ERR)

1 LED (green) for SD card access (SD)

1 LED (red) for BAT

1 LED per channel (green) for I/O state

1 LED (green) for SL

Ethernet network activity (green) for ACT

Ethernet network link (yellow) for Link (Link Status)

Electrical connection

removable screw terminal block for inputs
removable screw terminal block for outputs

terminal block, 3 terminal(s) for connecting the 24 V DC power supply

connector, 4 terminal(s) for analogue inputs
Mini B USB 2.0 connector for a programming terminal

Maximum cable distance between
devices

Shielded cable: <10 m for fastinput
Unshielded cable: <30 m for output
Unshielded cable: <30 m for digital input
Unshielded cable: <1 m for analog input
Shielded cable: <3 m for fast output

Insulation

Between input and internal logic at 500 V AC

Between fast input and intemal logic at 500 V AC
Non-insulated between inputs

Between output and intemal logic at 500 V AC
Non-insulated between analogue input and internal logic
Non-insulated between analogue inputs

Marking

CE

Mounting support

Top hat type TH35-15 rail conforming to IEC 60715
Top hat type TH35-7.5 rail conforming to IEC 60715
plate or panel with fixing kit

Height 90 mm
Depth 70 mm
Width 110 mm
Net weight 0.395 kg
Environment
Standards IEC 61131-2
UL 508
CAN/CSA C22.2 No. 213
IACS E10

ANSI/ISA 12-12-01

Product certifications

ABS

EAC

RCM

cULus

LR

DNV-GL

CE

UKCA

cULus Hazloc
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L-4  Data Sheet HMI Weinview MT8070iH

|V/ ) 74 =

Ethernet connection, data can be shared among
MT8000s without limitation and any SCADA/HMI Viewing angle (°) 50/60/65/65(T/B/RIL)

software on the PC can simply access data from Luminance (cdim? 500
MT8000s.MT8000 series is the best choice for your =
S Backlight LED
requirement tomorrow.
Backlight Life time 30,000 hrs.
The MT8070iH is equipped with a USB 1.1 host, a Contrast ratio 500:1

USB 2.0 high speed device and SD card slot.

®_Touchscreen

- Type: 4-wire, analog resistive

* Resolution: continuous

+ Light transmission: above 80%
+ Life: 1 million activation minimum

& Specifications

+ Construction: plastic molding housing
- Display: 7" 65,536 color TFT LCD
+ CPU and core logic: 32Bit RISC 400MHz processor
* DRAM: 64 MB DDR2 on board
+ Storage: 128 MB flash memory on board, - e .
- 1/0: 3 serial ports:Com1: RS-232/RS-485 2w/4w, ®_Environmental Specifications
Com2: RS-232,
Com3: RS-232/RS-485 2w
1 Ethemet port (10/100Base-T)
1 USB 1.1 host
1 USB 2.0 high speed device
+ Sound output: Line out
+ RTC: Built-in
+ Power input: 24+20%Vpc,250mA@24VDC
+ Dimension (W x H x D): 200 x 146 x 42.5mm
+ Weight: 0.85kg
+ Software: EB8000 V2.0.0 or later

==
Q
x
0
5 o
g2 ~ 9
=] =
S E %‘ g Human Machine Interface
Na 2 'Y ,—; with 7" TFT LCD display
S35 . # Features
o
%. i °_ ® 7"800x480 TFT LCD
o § s' ® Fan-less cooling system
% =~ ~ ®  Built-in flash memory and RTC
2 % E, ® NEMA4/IP65 compliant front panel
D
g é ~ ® LED Back Light
=b = % ® One USB Host and one USB client port
o
g = Q ® SD card slot
23 3 2 ®  Power Isolator inside
& E — ® Com1 RS485 & Com3 RS485 support MPI 187.5K
=3 % (Not allowed to use both simultaneously)
=
Q o )
S 5.- [ Introduction) ®LCD Displa
E MT8000 series is the new HMI generation of =
.3 Weintek. With the design concept of meeting Display type JEYECD
s customers’ satisfaction while easy-to-Use attribute Display size (diagonal) 7
2, as before, a MT8000 not only performs as a Max colors 65536
= Human Machine Interface but also plays as a role .
o Resolution 800 x 480
o of data exchange center. Through the most popular
= Pixel pitch (HxV, mm) 0.1905 x 0.0635
o
=
=
=
4
[
Q
[
=
]
o
=
o
-
Y

+ Operating temperature: 0° ~ 50°C (32° ~ 122°F)

+ Storage temperature: -20° ~ 60°C (-4° ~ 140°F)

* Relative humidity: 10% ~ 90% @ 40°C, non-condensing

- Shock (operation): 10 to 25Hz(X,Y,Z direction 2G 30minutes)

+ CE/FCC : Complies with EN 55022:2006,Class A
EN 61000-3-2:2006
EN 61000-3-3:1995+A1:2001+A2:2005
EN 55024:1998+A1:2001+A2:2003

* Front panel meets NEMA4 / IP65
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Proses Pengerjaan Alat
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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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