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Prototipe Sistem Kendali Level Air Dua Tangki Berbasis Kontrol Terprogram

Abstrak

Sistem kendali level air pada dua tangki bertingkat sangat penting dalam industri
untuk mencegah tangki meluap dan pompa rusak karenakekurangan air. Penelitian
ini bertujuan untuk merancang, membuat, dan menguji panel kentrol dua mode,
yaitu mode manual memakai relai konvensional Omron MY4N dan mode otomatis
memakai PLC GLOEA G7M-DR40U. Kedua mode ini dilengkapi sistem pengunci
(interlock) agar tidak bisa aktif bersamaan. Tahapan penelitian meliputi pembuatan
diagram Kkabel, pembuatan program Ladder Diagram sebanyak 69 rung pada
software GMWIN, uji kabel (kontinuitas), dan uji coba saat pompa dinyalakan
dengan air. Hasil uji kabel pada 87 jalur menunjukkan akurasi 100% tanpa ada kabel
putus atau korsleting. Saat diuji dengan air, sistem berhasil mengatur pompa secara
berurutan berdasarkan pembacaan 6 batang sensor Water Level Control (WLC).
Namun, saat semua komponen menyala, tegangan pewer supply PLC turun dari 24
VDC menjadi 22,7 VDC karena banyaknya percabangan dan beban komponen
kontrol pada PLC. Meskipun turun 1,3 V, kondisiini-masih aman karena masih
masuk batas toleransi PLC (mins 21,6 VDC): Selain itu, sistem proteksi terbukti
aman katena flow switch bisa mematikan pompa dalam waktu 10 detik saat air tidak
mengalir, dan TOR langsung memutus aliran listrik saat terjadi beban lebih

(overload).

Kata Kunci: Dua Tangki, Panel Dua Mode, PLC Glofa, Relai, Tegangan Turun.

Vi Politeknik Negeri Jakarta
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Prototype of a Two-Tank Water Level Control System Based on Programmable
Control

Abstract

A water level control system in coupled=tank systems. is highly crucial in industrial
applications to prevent tank.overflow and pump damage.due to dry-running
conditions. This research aims to design, construct, and test a dual-mode control
panel, consisting of amanual mode utilizing conventional Omron MY4N relays.and
an automatic mode utilizing a GLOFA G7M-DR40U PLC. Both modes are
integrated with an interlock system to prevent simultaneous. activation. The
research stages encompass wiring diagram design, the development of a 69-rung
Ladder Diagram program using GMWIN software, wiring continuity testing, and
dymamic load testing using water circulation. The continuity test results across 87
paths demonstrated 100% accuracy with zero<open circuits or short circuits
detected. During the load testing, the system successfully regulated the pumps
sequentially based on the discrete readings from 6 Water Level Control (WLC)
sensor probes. However, when all components were fully operational, the PLC
power supply voltage dropped from 24 VDC to"22.7 ¥DC due to the numerous
parallel' branches and the control component loads on the PLC. Although a voltage
drop of 1.3 V occurred, the condition remains safe as it falls within the permissible
tolerance of the PLC (min. 21.6 VDC). Furthermore, the safety protection system
proved reliable, as the flow.switch successfully deactivated the pump within 10
seconds during.a no-flow condition, and the Thermal Overload Relay (TOR)

immediately tripped thesmain circuit during an overload condition,

Keywords: Two-Tank, Dual-Mode Panel, GLOFA PLC, Relay, Voltage Drop.

Vii



eyieyer uabap Niwyaijod uizi eduey

2
v
()
=
Q
=
=
T
o
=
—
Q.
o
=
3
[}
=
c
)
=
o
=
=
[}
T
[}
=
=
=
Q
o
=
<
o
=
Q
-3
e
[
-
v
o
-
()
==
=,
=
=
(1]
Q
[}
=
—
o
=
o
-
P
o

N
= -
S o]
s 3
3 Q@
Qc s
355
=5 =
833
=]
3 <
c Q
3 c
x 3 2
o e
5 =
sa 7
5 z%8
3 5
m =-
-
33¢
T o5
= °
-
s 53
2 =
S8 g
-~
< ®
) )
g
s @3
Q 5
59 0
3 =
'ﬂ_l. (Y]
8 ®3
< °
(7] m
) ]
c 2 £
£ =
c 4
25
3 0%
= -
< <
o Q
= =
c 93
= X =
=
3. °
o
s 2
Q —
3 £
5 &
°
z ¢
Y]
~ >
5 T
5 2
- =
e £
= w
2
= ]
~
R.
=
~
S
-+
o
=
o
3.
Q
e
Q
=
w
=
1Y)
~
=
3
V)
w
o
)
=3

au
m
i
0
T
-+
Y

I
)
x
o)
T
-+
Y
3.
;
)
£
-
)
=
EQ
=
<
[
Q
o
=0
o~
o
x
o
1
-+
Y

-
2
o
=
Q
=]
Q
3
(]
=
Q
c
—
T
wn
()
o
Q
=
o9
=
o
-
Q
<
w
o
c
=
<
=2
=
Q
-
<
Q
o+
=
w
=
-
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
3
=
o
=
Q.
o9
=
3
(]
=
<
()
o
<
=)
=
Q9
=
%]
c
3
T
(]
-

DAFTAR ISI

HALAMAN SAMPUL....uiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiieiiiiieciatsncenscnees i
HALAMAN JUDUL..ciitiiiiiiiiiiiiiiiieiiiiiieiietiieiieciatisteissisccssssscsnsssscnns ii
HALAMAN PERNYATAAN ORISINALITAS....ciiiiiiintinninnnecsencsneessnnenns iii
LEMBAR PENGESAHAN TUGAS AKHIR CGitiueeeeccnneensnecsnenssnecsennsssecssesssacenes iv
KATA PENGANTAR Crr ey, \4
ABSTRAK .uuoitiiiiinienniennsittesssitnnteesscessessseesssessssssssssssssastisnse sibnsssssesssesssasesaases vi
ABSTRACT ..uuiiiiieessitenssinneccneesssecsssnsssessssesssnssssssssssssassssessssssatisnse sinsessssesasss vii
DAFTAR ISI..uuiisiiicsitininniiniiieicninneiesstissecsssesssiesssssssssssssssssessssssscsastisns tinssee viii
DAFTAR GAMBAR .......cuiitiiiiiniineicsnicssteestionssinessesssissssssssssssssssssossssssasine siss X
DAFTAR TABEL .........coiitiimiiniiinninniinnicssnnensisssecssnioniiosseessssssssssssssssessssssacsst Xi
BAB I PENDAHULUAN cciiiiiiiiiiinccniiceicsstisncessnsesscssnscssntssssesbaeesinessssssassssesses 1
1.1 Latar Belakang N B W T T VR 1
1.2 Rumusan Masalah..........ccceenseisinneesnrinnsnsesssnnessscensseesssnesssssnnsssssecssneees 1
1.3 Tujuan ..... ... 4. A... ... .. 0. ... 2
14 Luaran .. ... ... 2
BAB Il TINJAUAN PUSTAKA............cconi0000uueeenstsnnsnseccssansseccstssasccssssssnsessesans 3
2.1 Sistem Kendali . . di......... 3
2.1.1 Programmable Logic Controller (PLC)...........ccceeeueeeesivrsssnncscnneccens 3

22 Sistem InterlocK.......ccceeceeevcneicsnrcecceriianenennnes ceooo o ........ 5
23 Komponen Sensor dan AKEUALOL .......ccccceeeueieenneeecsssivnsneesssnnessnsecnnneees 5
2.3.1 Water Level Control (WLQC) .......coocciiiiiiiiiniiinniiissnnicssnnissssnesnsecnns 6
288 Flow SWill. . ¥ o 958 te ot -l - 7.4 - N - 1.7 NN ........ 6
2.30% Pompa ANum. SR . 4. "9 .00 . ."9.0. 9.0 . F.0.0 UEEE.......... 7

24 Sistem Kendali Level Air Dua TangkKi ......ccccocceeiiinscnsincnsncessnccnnennnnene. 7
2.5 Metode Pengujian Sistem Kendali.......c...ccoeveesnncisnncssnissncsssncssnesancennen. 8
BAB III PERENCANAAN DAN REALISASL....cccccinviiiiiniiniiiniinsnnisnscnncnnes 9
3.1 Rancangan Alat ...........cocoiuimneeiioiinisnesionssanssasissnsssnssssssssassssasssnssssscessess 9
3.1.1  DesKripsh Alat ci.cieeiiiiinisiiiiiiiiieiineeiieiisuessanesstessanssansssassssassssnsssecessose 9

P W €5 11111 T 1 S S o 10

B.  Layout PIant .........coeiiiiivvniiiiiinnniicssssnnnccsssssnscssssssssssssssssssssssssssnsants 16

C. Deskripsi Kerja iiiiiiiimmmeessseessssecssssessssnssssnssssssssssssssssncsssssesossssisons 17
3.1.2  Cara Kerja Alat . iiissmesssesssssssssssssssssssssssssssssssssescssssscssssssssassss 20
3.1.3  Spesifikasi AlQt .....uueiieeicveniiciiinnicssssnnicsssssnnicsssssssssssssssssssssssssssssssns 21
3.1.4  Diagram BloK.....iiiiivvniicnsssnniisssssnniccsssnsnicsssssssssssssssssssssssssssnssns 24
3.1.5 Single Line DIagram .........ccocvveeiccsisnricssssnnnicsssssesssssssssssssssssssssnssns 26
3.1.6  Alamat PLC ........ueiiiiiniiiiininneisnecsnicssnsssesssessssessssssssssssssens 33
3.1.7 Ladder Diagram PLC ........ciiiiiivnricnsisnnnicssssnnncsssssssecsssssssssssnnses 37
3.1.8 Single Line Diagram PLC .........couiiiiiivvniicssssnnicssssnnricsssnseccssnnnns 43

3.2 Realisasi AlQt ......ueiecueeiiiiiniiniiisneinsneissnecssnnecssnnecssseecsssescssssscssssscssaes 45
3.2.1 Realisasi Panel ........couiiivvniisvniinsnicssnicssnicssnicssnsicssssncssssscsssees 45
3.2.2  Realisasi PLC....iiiiiiiinsiicnsnnicssnicsssnncssssncssssecssssscssssscssssssssssses 47

viii



59
59
59
59
60

64
64
65
65
66
74
76
76
.. 76
78
80

.. 81

Deskripsi Pengujian Kerja Berbeban........c......ccuueeeuueeecnnnenannnene.

= ] ¢ o .
S 83 i
< s s e
SZ% B
S0 o S R
558 I
T E g P {8
R B = Pa
££5 -
5 = = | 2 5
£ E5E 2 2 A 2
= E £ e s = =
e = — o— =)
22% 52275 z
SnnM 2 HMK =
£EE2E5 i5 2853 E
=S5 & =0 =
EREY IRREEE =
ZEEERETEEA2 =
Bz L RNz L E A =
< &35 82 g =S @ S MA"
T s -2 IT % = === - :
2 =22 =282 = o= AM"
BUSOtaU OtaTmnT :
B Y = 8 = & ranU.laSW"
S ctArRARAdsR,AaA < S = 7
= & & 22 S AH
R R R o o
R R B L R O S SEE
B1444424444B12W_..TLM
< ¥ - < < <<
==} =] (==

© 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

iX



eyieyer uabap Niwyaijod uizi eduey

2
v
()
=
Q
=
=
T
o
=
—
Q.
o
=
3
[}
=
c
)
=
o
=
=
[}
T
[}
=
=
=
Q
o
=
<
o
=
Q
-3
e
[
-
v
o
-
()
==
=,
~
=
(1]
Q
[}
=
e
o
=
o
-
P
o

N
= -
S o]
s 28
5 2@
Q@ c 5
355
=5 =
833
=]
3 <
c Q
=
233
o e
3 =
sa 7
5 z%8
3 =
o =7
33¢
T o5
% 3 g
&
s 53
2 =
S8 g
-~
< ®
) )
T
S
Q 3
58 0o
S =
9 o
8 ®3
< °
(7] m
o 5
c 2 £
< =
c 4
E el
o3
S o<
- o
-y —
c 93
= x =
=
3. °
o
s 2
) —
3 £
5 &
°
z ¢
Y]
~ >
5 T
5 2
- =
c -
= @
2
=
~
R.
=
~
S
-+
o
=
o
3.
Q
e
Q
=
w
=
1Y)
~
=
3
V)
w
o
)
3

au
m
i
0
T
-+
Y

I
Y
r
£)
T
-+
Y
2.
;
o)
=
=
)
=
E.
~
=
D
Q
o
=.
o~
v
x
m
1
-+
Y

-
2
o
=
Q
=]
Q
3
(]
=
Q
c
—
T
wn
()
o
Q
=
o9
=
o
-
Q
<
w
o
c
=
<
=2
=
Q
-
<
Q
o+
=
w
=
-
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
3
=
o
=
Q.
o9
=
3
(]
=
<
()
o
<
=)
=
Q9
=
%]
c
3
T
(]
-

DAFTAR GAMBAR
Gambar 2.1 PLC Glofa GTM-DR40A .4
Gambar 2.2 Relay WLC OMION....uuiiiiiiirniicssssnsecssssassesssssssssssssssssssssssssssssssssssses 6
Gambar 2.3 FIOW SWItCh .....ccuiiiiniiiiiiiiiiiiitiicntennntecnneecsnencsnesesssssesseecssseees 7
Gambar 3.1 Tampak Depan Alat..........couiiiieeceeciiiinmseiecnssssneesssssssscsssasssssssssssecs 11
Gambar 3.2 Tampak BelaKang ....u...ccieeiiecnccneeicsastioneecssisneecsssssssessssssssssssnssns 12
Gambar 3.3 Tampak Samping Kiri Alat 13
Gambar 3.4 Tampak Samping Kanan Alat 14
Gambar 3.5 Tampak Dalam Panel .. 15
Gambar 3.6 Layout Plant...........cccceoveieiisnnioeisieseiionencssnncssssssssssscsssssssassssines 16
Gambar 3.7 Diagram Alir Cara Kerja Alat......c...ccoiieeiiuninnnnnicnnnnncssnnccssnnsssnnns 20
Gambar. 3.8 Diagram Alur Operasi Sistem Mode Konvensional dan PLC ... 21
Gambar 3.9 Diagram Blok Sistem Otomasi Konvensional dan PLC............. 25
Gambar 3.10 Single Line Diagram Daya . e o e 27
Gambar 3.11 Single Line Diagram Kontrol.......c.........ccenueecriinnueccsnnnnnccsnnnneens 32
Gambar 3.12 Ladder Diagram PLC o f....0....... 42
Gambar 3.14 Tampak Depan Realisasi Panel . weofl........ 45
Gambar 3.15 Tampak Samping Realisasi Panel.... e ... 46
Gambar 3.16 Tampak Belakang Realisasi Panel oo ...... 46
Gambar 3.17 Ladder Diagram PLC ceero oo ... 55
Gambar 3.18 Alamat PLC.......cccccciiiiiiiiinnniiiiissnnssssssssssiisssassssasssnsssansssassesseess 56
Gambar 3.19 Wiring Diagram PLC w57
Gambar 3.20 Realisasi Wiring Diagram PLC ..iii...cicoouieniniiniiiniiinnnnssncssnnnnnnne 58




eyieyer uabap Niuyaijod uizi edue)

S
v
()
=
Q
o
=
T
o
=
—
Q.
-]
==
3
[}
-
<
)
=
o
=
=
[}
T
[}
=
=
=
Q
o
S
<
-
=
Q
g
S
[
-
o
o
=
(1)
==
S,
=
=
m
Q
™
—
e
o
=
o
-
-
o

N
=8 - 2 Y
S o]
s 23
3 @
Qe s
355
=) -
833
=]
3 <
c Q
3 c
=3 3
o e
5 =
~
a3
-
3 5
m =-
-
3358
B oS
= ©
-
533
S8 g
-~
< ®
o )
T
9 @3
Q 5
59 0
S =
8 o
8 P>
< o
(7] m
o 5
c 2 £
< =
c 2
25
303
= <
s P
Py —
E53
=
=
3. °
o S
S <
m —
3 £
5 &
°
z ¢
i)
~ >
5 T
S B
o] =
& S
= @
S
=
=
q.
=
~
o
-+
o
=
o
3.
Q
[ =
Q
=
w
=
Q
-
=
3
1)
w
o
Q
3

au
m
=
8]
S
-+
8

L
Y
x
)
©
~+
o
§.
;
)
=
=.
(1]
x
E.
=
<
1]
Q
(1)
:.
G
o
x
o
‘
=+
o

-
2
o
=
o
3
Q
3
(]
=
Q
c
=,
T
w
o
o
o
-
o
=
Q
-
o
c
w
o
c
=
c
=
==
o
=
<
o
~
=
w
=
-
Q
3
T
o
3
(]
3
n
Q
>
-
c
3
==
Q
=]
Q.
o
=]
3
(]
=3
<
m
o
c
-
=
o
=]
w
c
3
o
m
=

DAFTAR TABEL
Tabel 3.1 Kerja NOormal .......cceiiiiivvniicninnniccsissnnncsssssnsecssssssssssssssssssssssssssssssses 18
Tabel 3.2 Kerja Gangguan Overload .19
Tabel 3.3 Kerja Gangguan No Flow .19
Tabel 3.4 Spesifikasi Alat 22
Tabel 3.5 170 PLC 34
Tabel 4.1 Pengujian Kontitnuitas Kontrol............cceeeieeieceiiasionseiisnsceeeecsssnnnes 60
Tabel 4.2 Pengujian Kontitnuitas PLC ........ccoiiiiiivniiciicsnniccssnereasisnesissscnsses 62
Tabel 4.3 Pengujian Kontinuitas Daya......ccccineeeecinneiiisneeiisnecsinecsseeccssiueesinee 63
Tabel 4.4 Pengujian Kerja Berbeban Mode PLC.............ccoveevuensuenivecsuencvasss 67
Tabel 4.5 Pengukuran Tegangan Mode PLC...........cccciccciieeiciinennnicssnnicssnnscsnnns 68
Tabel 4.6 Pengukuran Arus Mode PLC .....cc...covvueiiivninniinnioneicsionecsineccssnescsnnns 69
Tabel 4.7 Pengujian Kerja Mode PLC Gangguan Oyverload P1..................... 70
Tabel 4.8 Pengujian Kerja Mode PLC Gangguan Overload P2 ..................... 71
Tabel 4.9 Pengujian Kerja Mode PLC Gangguan No Flow Pl1....................... 72
Tabel 4.10 Pengujian Kerja Mode PLC Gangguan No Flow P2..................... 73
Tabel 4.11 Pengujian Kerja Elektroda Level ~f....... 74

Xi



epeyer Mabap yiuyaljod uizi edue)

T
o
[
=}
Q
[
f7
T
Q
=
—
Q.
o
=
S
[}
-
[
=L
=
o
=
=
[}
T
o
=
= s
=
Q
o
=
<
-
=
Q
3
L
[
-
v
o
-
(1)
=
=,
=
-
[
Q
m
—
—
o
=
o
-
-
-

N
= - Y
o )
s 28
3 @
Q@ c =
35S
= -
22 ¢
=]
3 <
[ = (Y
3 c
=3 3
Y e
5 =
Sa 7
3 =%
3 5
m 2’
5
33¢
T o5
=~ 3o
-
533
S8 g
-~
A< b
o 2
o
R
Q 5
59 0
3 =
8 o
g 373
< °
w m
) ]
c X E
= =
c 4
—p el
2873
3 <
s S
- —
€ 9 3
=
i £
2. °
a
s 2
Q —
3 £
5 5
°
z S
i
~ >
5 T
s @
T =
c £
= @
i
-
-~
q.
=
~
o
Ied
i
=
o
3.
8
=
Q
=
w
=
i)
Cad
=
3
o
w
L
i)
=

2 g
m
=
0
T
~*
Y

or
m
x
8]
©
-+
Y
é.
;
o
&
;.
®
x
E.
x
=
m
Q
o
=.
S
o
x
3
*
-+
Y

-
o
Q
-
o
>
Q
3
(]
=]
Q
c
o
T
w
()
o
o
b=
o
=
o
-
o
c
1'd
o
c
=
c
=2
=~
Q
-
<
Q
~
=3
w
=
-
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
=
=
Q
=
o
o
=
3
()
=
<
)
T
c
-
=
o9
=
w
c
3
T
(]
-

BAB I
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Sistem kendali level air digunakan untuk mengatur perpindahan air antar tangki
secara otomatis berdasarkan kondisilevelyang terdeteksiolehsensor. Pengendalian
yang tidak tepat dapat menyebabkan tangki meluap, pompa bekerja tanpa air, atau
proses tidak berjalan sesuai urutan yang direncanakan. Oleh karena itu, diperlukan
sistem kendali .yang mampu mengatur operasi ‘pompa secara aman. dan
terkoordinasi.

Pada aplikasi industri, pengendalian pompa umumnya menggunakan sistem
konvensional berbasis relay atau sistem terprogram berbasis Programmable Logic
Controller (PLC). Sistem relay memiliki-rangkaian yang sederhana dan mudah
diterapkan, sedangkan PLC menawarkan  fleksibilitas ‘pemrograman serta
kemudahan modifikasi dan pemeliharaan sistem: Untuk meningkatkan fleksibilitas
pengoperasian dan keandalan sistem, kedua metode kendali tersebut dapat
diterapkan dalam satu panel kontrol yang memungkinkan operator memilih mode
operasi sesuai kebutuhan.

Selain digunakan pada aplikasi industri, sistem kendali level air juga banyak
diterapkan sebagai media pembelajaran pada bidang otomasi dan kontrol industri.
Melalui penerapan sistem berbasis. relay-dan PLC dalam satu panel, mahasiswa
dapat memahami perbedaan karakteristik kedua metode kendali serta mempelajari
integrasi sensor, aktuator, dan sistem proteksi dalam suatu proses otomatis.

Berdasarkan kondisi tersebut, Tugas Akhir ini difokuskan pada perancangan
sistem kendali level air dua tangkisberbasis PLC yang dipadukan dengan sistem
kendali konvensional berbasis relay dalam satu'panel kontrol. Perancangan meliputi
penyusunan diagram kelistrikan, pembuatan program Ladder Diagram, penerapan
sistem interlock antar mode kendali, serta pengujian panel untuk memastikan sistem
bekerja sesuai rancangan.

1.2 Rumusan Masalah
Berdasarkan latar belakang yang telah diuraikan, maka rumusan masalah

dalam Tugas Akhir ini adalah sebagai berikut:

1 Politeknik Negeri Jakarta
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1.

Bagaimana merancang sistem kendali level air dua tangki berbasis
Programmable Logic Controller (PLC) sesuai dengan deskripsi kerja yang telah

ditentukan?

2. Bagaimana mengimplementasikan logika kendali level air dua tangki

menggunakan bahasa pemrogramanJiadder Diagrampada PLC?

3. Bagaimana hasil pengujian panel kontrol dan program PLC dalam menjalankan

urutan kerja sistem sesuai dengan deskripsi operasi yang dirancang?

1.3 Tujuan

Berdasarkan rumusan masalah yang telah diuraikan, tujuan dari pelaksanaan

Tugas Akhirini adalah sebagai berikut:

1.

Merancang panel kontrol berbasis Programmable Logic Controller (PLC) untuk

sistem kendali level air dua tangki.

2. Mengimplementasikan program Ladder Diagram pada PLC sesuai dengan
urutan kerja sistem yang telah dirancang.

3. Melakukan pengujian terhadap panel kontrol® dan program PLC untuk
memastikan sistem dapat beroperasi sesuai.dengan deskripsi kerja yang
ditentukan.

1.4 Luaran

Luaran yang dihasilkan dari pelaksanaan tugas akhir ini diharapkan dapat

memberikan manfaat baik bagi institusi pendidikan maupun masyarakat umum

dalam bidang sistem kontrol dan otomasi industri. Luaran tersebut meliputi:

1.

Produk berupa panel kontrol berbasis Programmable Logic Controller (PLC)

untuk sistem kendali level air dua tangki.

. Dokumen laporan Tugas Akhir yang memuat proses perancangans perakitan,

pemrograman, pengujian, dan-analisis sistem secara sistematis:

. Artikel ilmiah yang dapat dijadikan referensi dalam pengembangan sistem

kendali berbasis PLC pada aplikasi pengendalian level air.

. Jobsheet praktikum sistem kendali level air dua tangki berbasis PLC dan kontrol

konvensional yang dapat digunakan sebagai media pembelajaran dan panduan

praktik pada mata kuliah Bengkel Otomasi Industri.

Politeknik Negeri Jakarta
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BABV
PENUTUP

5.1 Kesimpulan

Berdasarkan hasil perancangan, realisasi, dan pengujian Sistem Kendali Level

Air Dua Tangki Berbasis Kontrel™ Terprogram, dapat diperoleh beberapa

kesimpulan sebagai berikut:

1.

Telah berhasil direalisasikan prototipe sistem kendali level air dua tangki yang
menggunakan dua mode pengendalian, yaitu sistem kendali konvensional
berbasis/relay dan sistem kendali terprogram berbasis PLC GLOFA G7M-
DR40U.

. Program PLC yang dibuat menggunakan Ladder Diagram sebanyak 69 rung

mampu mengendalikan operasi pompa berdasarkan kondisi level air yang
dideteksi oleh sensor Water Level Control (WLC) sesuai dengan urutan kerja

yang telah dirancang.

. ‘Hasil pengujian menunjukkan bahwa sistem.dapat beroperasi dengan baik pada

mode konvensional maupun mode PLC. Operasi pengisian dan pemindahan air

antar tangki berlangsung sesuai deskripsi kerja yang ditetapkan.

. Sistem proteksi yang terdiri dari flow switch, Thermal Overload Relay (TOR),

emergency stop, dan sistem interlock mampu berfungsi dengan baik dalam
mendeteksi kondisi gangguan serta mencegah terjadinya operasi yang tidak

diinginkan pada kedua mode kendali.

. Pengujian kerja berbeban menunjukkan bahwa seluruh komponen utama seperti

pompa, sensor WLC, relay, kontaktor, dan PLC dapat bekerja secara terintegrasi
sehingga sistem kendali level air dua tangki dapat beroperasissecara aman dan

andal.

5.2 Saran

Untuk pengembangan sistem pada penelitian selanjutnya, beberapa saran yang

dapat diberikan adalah sebagai berikut:

l.

Menambahkan Human Machine Interface (HMI) atau sistem monitoring
berbasis SCADA agar kondisi level air, status pompa, dan informasi gangguan

dapat dipantau secara lebih mudah oleh operator.

76 Politeknik Negeri Jakarta
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2. Menggunakan sensor level analog, seperti sensor ultrasonik atau sensor tekanan

hidrostatik, sehingga ketinggian air dapat dipantau secara kontinu dan lebih
akurat.

3. Mengembangkan sistem komunikasi data antara PLC dan perangkat monitoring

=
v
=
8]
T
&

sehingga proses pemantauan dan pencatatan data operasi dapat dilakukan secara

otomatis.
4. Menambahkan inverter ate
kecepatan motor pompa

dan efisien.
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