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Perancangan Prototipe Sistem Pengisian Air Otomatis dengan Float Level Sensor
Berbasis SCADA

Abstrak

Perancangan sistem pengisian air otomatis dilakukan untuk memudahkan dan
meminimalisir risiko-risiko atau kesalahan-kesalahan yang dapat terjadi, misalnya
kurangnya suplai air akibat lupa menyalakanpompa;-air terisi lebih dari seharusnya
sehingga terbuang percuma akibat lupa menyalakan pempa;.dan lain sebagainya.
Pada sistem ini digunakan float level sensor atau float level.switch, yaitu sensor
kontak yang menggunakan‘pelampung yang berfungsi mengontrol. peralatan lain,
seperti motor pompa ketika level cairan naik atau turun ke titik tertentu. Sistem ini
juga menggunakanPLC (Programmable Logic Controller) sebagai pengendali.dan
pemantauan berbasis SCADA.(Supervisory Control and Data Acquisition) untuk
mengontrol /sistem secara/ jarak jauh. Metode eksperimen_ rancang bangun
digunakan pada pembuatan‘alat ini. Perancangan prototipe ini dilakukan melalui
beberapa.tahapan, meliputi studi literatur, pemahaman cara Kkerja alat, pembuatan
deskripsi kerja; flowchart; dan blok diagram, serta pembuatan SLD_(Single Line
Diagram); rangkaian daya; dan rangkaian kontrol. Untuk pemilihan komponen
prototipe, dilakukan dengan.perhitungan-perhitungan serta disesuaikan dengan
standar yang berlaku. Pengujian yang dilakukan meliputi pengujian Kinerja
komponen, pengujian Kinerja sistem pada mode auto, manual, dan gangguan, serta
pengujian respon output terhadap perubahan input. Dari hasil pengujian yang
dilakukan, terdapat perbedaan nilai antar pengujian satu dengan pengujian lainnya
yang diakibatkan toleransi alat ukur sehingga.menimbulkan selisih nilai. Secara
keseluruhan kinerja prototipe ini berfungsi dengan baik sesuai-deskripsi kerja

Kata Kunci: Pengisian air, float level sensor, PLC, SCADA
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Prototype Design of Automatic Water Filling System with Float Level Sensor
Based on SCADA

Abstract

The design of the automatic water filling system is created to facilitate and
minimize the risks or errors that can occur such as the lack of water supply due to
forgetting to turn on the pump, water being-filled mere than it should so that it is
wasted due to forgetting to turn on.the pump, etc. This System uses a float level
sensor or float level switch whieh'is-a contact sensor that uses.a fleat that functions
to control other equipment.for.example a pump motor when the liquid-level rises or
falls to a certain point: This system also uses PLC (Programmable Logic
Controller) as a controller and monitoring with SCADA (Supervisory Control.and
Data Acquisition)-based in orderto control the system.remotely. The experimental
design method.is used in creating this tool. The design of this prototype is carried
out through several stages, including literature study, understanding.how the tool
works,.making job descriptions, flow charts, and block diagrams, as well as SLD
(Single Line Diagram), power circuit, and control circuits. For selecting prototype
components, calculations are conducted and adjusted to applicable standards. The
tests' carried out include testing..component performance, testing system
performance in auto, manual, and disturbance modes; as well as testing the output
response to changes in input. From the results of the tests carried out, there are
differences in values between one test and another due to the tolerance of the
measuring instrument, causing a difference-in-value. Overall, the performance of
this pratotype works well according to the job.description.

Keywords: Water filling, float level sensor, PLC, SCADA
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Sistem pengisian air banyak diterapkan pada industri, salah satunya ialah
sistem pengisian air pada pengolahan air-bersihatau\WWTP(Water Treatment Plant).
Pada umumnya, sistem ini dijalankan secara manual tetapi dinilai kurang efektif
dan terdapat risiko kesalahan akibat kelalaian manusia. Kesalahan-kesalahan yang
terjadi misalnya kurangnya suplai air akibat lupa menyalakan pompa, air terisi lebih
dari seharusnya sehingga terbuang percuma akibat lupa menyalakan pompa, dan
lain sebagainya. Untuk itu, perlu dilakukan perancangan sistem pengisian air secara
otomatis: untuk memudahkan dan meminimalisir risiko-risiko  tersebut, salah
satunya ialah dengan menggunakan float level sensor. Sensor ini juga disebut float
level switch, yaitu sensor kontak yang menggunakan pelampung yang berfungsi
mengontrol peralatan lain, seperti motor pompa ketika level cairan naik atau turun
ke titik tertentu. Float level sensor memiliki beberapa kelebihan, antara lain dapat
digunakan untuk berbagai jenis cairan, tidak terpengaruh oleh kapasitansi antara
kabel eksternal, dapat dioperasikan dari jarak jauh; casing yang terbuat dari bahan
anti karat dan tahan air, serta dapat dipakai pada sistem 1 fasa maupun 3 fasa.

Saat 'Ini, sudah banyak penelitian mengenai penggunaan dari float level
sensor, diantaranya mengenai penggunaan-float level sensor yang mengontrol
motor servo sesuai level air (Apriyanto, 2015), penggunaan float level sensor
sebagai keluaran dan pendeteksi tandon air yang sudah penuh (Firdaus, 2021), serta
penggunaan float level sensor sebagai pendeteksi ketika persediaan air menipis
(Djohan, 2021). Pada penelitian-penelitian tersebut sebagian besar menggunakan
mikrokontroler arduino uno sebagai.pengendalinya, dimana.mikrokontroler tidak
biasa digunakan dalam lingkungan industri dikarenakan kurang kokoh dan chip-
nya yang rapuh serta bahasa program mikrokontroler juga cukup sulit dimengerti.

Selain itu, juga terdapat penelitian mengenai penggunaan dari float level
sensor pada sistem pengolah susu pasteurisasi berbasis PLC Omron CPM1A
(Afrino & Triwiyatno, 2017) dan penggunaan float level switch sebagai pendeteksi

sistem safety level pada proses control plant berbasis Cubloc PLC MSB764T
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(Luna, 2016). Hanya saja, pada kedua penelitian tersebut belum terdapat
pemantauan yang dapat dilakukan secara jarak jauh.

Oleh karena itu, pada penelitian ini sistem dikembangkan dengan
menggunakan PLC (Programmable Logic Controller) sebagai pengendali yang
dapat menahan berbagai kondisi buruk, seperti suhu ekstrim, penanganan kasar, dan
jumlah getaran yang tinggi, dan memiliki-kemampuan untuk menghasilkan
keluaran secara real time setelah’ mengevaluasi suatu masukan serta pemantauan
berbasis SCADA (Supervisory Control and Data Acquisition) yang dapat dipakai
untuk mengontrolsuatu sistem atau proses.industri secara jarak jauh..Untuk
membuat sistem.tersebut, perlu dilakukan perancangan yang baik. Berdasarkan
latar belakang tersebut, maka diambil diambil topik berjudul “Perancangan
Prototipe Sistem Pengisian Air Otomatis dengan Float Level Sensor Berbasis
SCADA”.

1.2° Perumusan Masalah
Rumusan masalah dari penelitian ini, yaitu:

1. ' Bagaimana tahapan perancangan prototipe. sistem pengisian air otomatis
dengan float level sensor berbasis SCADA?

2.  Bagaimana memilih spesifikasi komponen untuk prototipe sistem pengisian
air otomatis dengan float level sensor berbasis SCADA?

3. Bagaimana kinerja komponen “yang-digunakan pada prototipe sistem
pengisian air otomatis dengan float level sensor berbasis SCADA?

4. Bagaimana kinerja sistem prototipe pengisian air otomatis dengan float level

sensor berbasis SCADA setelah diintegrasikan?

1.3 Tujuan
Tujuan dari penelitian ini, yaitu:

1.  Menjelaskan tahapan perancangan prototipe sistem pengisian air otomatis
dengan float level sensor berbasis SCADA.

2. Memilih spesifikasi komponen untuk prototipe sistem pengisian air otomatis

dengan float level sensor berbasis SCADA.
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Menjelaskan kinerja komponen yang digunakan pada prototipe sistem
pengisian air otomatis dengan float level sensor berbasis SCADA.
Menjelaskan kinerja sistem prototipe pengisian air otomatis dengan float level

sensor berbasis SCADA setelah diintegrasikan

Luaran

Luaran dari penelitian iniyyaitu:

Laporan skripsi berjudul Perancangan Prototipe Sistem Pengisian Air
Otomatis dengan Float Level Sensor Berbasis SCADA

Alat prototipe sistem pengisianair otomatis dengan float level sensor berbasis
SCADA

Jobsheet pengendali dan pemantau kecepatan motor induksi AC 3 fasa pada
sistem pengisian air berbasis SCADA

Artikel jurnal berjudul Kinerja Sistem.Prototipe Sistem Pengisian Air
Otomatis Berbasis VSD dan SCADA yang.akan dipublikasikan pada jurnal

nasional electricies
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BAB 5
PENUTUP

5.1 Kesimpulan

Dari pembahasan dan pengujian yang dilakukan, diperoleh kesimpulan

sebagai berikut:

1.

Tahapan perancangan prototipe sistem pengisian air otomatis dengan float
level sensor berbasis SCADA meliputi studi literatur, pemahaman‘cara kerja
alat, pembuatan deskripsi kerja; flowchart; dan blok diagram; serta
pembuatan-SLD (Single Line, Diagram); rangkaian daya; dan rangkaian
kontrol

Pada pemilihan komponen prototipe sistem pengisian air otomatis float level
sensor berbasis SCADA, perlu dilakukan perhitungan dengan tepat serta
disesuaikan dengan standar yang berlaku

Kinerja komponen prototipe sistem pengisian air otomatis float level sensor
berbasis SCADA baik serta tidak ditemukan kesalahan dalam penginstalasian
Sistem bekerja dengan set point 4 tingkatan pengisian air; pada tingkat 1
motor pompa bekerja dengan kecepatan tinggi-pada frekuensi 50 Hz, tingkat
2 dengan kecepatan sedang pada frekuensi 40'Hz, tingkat 3 dengan kecepatan
rendah pada frekuensi 30 Hz, serta pada tingkat 4 ketika air telah penuh motor
pompa berhenti dan SLV menyala mengalirkan air dari tangki hingga kembali
ke tingkat 1 dan seterusnya

Ketika terjadi gangguan sistem, seperti gangguan sensor ataupun gangguan
inverter, yang meliputi OPF1, OPF2, atau SLF1, mode gangguan akan aktif,
kemudian buzzer.akan menyala serta menghentikan sistem_yang:sedang
berjalan

Terdapat perbedaan nilai antar pengujian satu dengan pengujian lainnya, hal
ini diakibatkan toleransi alat ukur sehingga menimbulkan selisih nilai
Secara keseluruhan kinerja sistem mode manual, auto, maupun gangguan
pada prototipe sistem pengisian air otomatis float level sensor berbasis

SCADA berfungsi dengan baik sesuai deskripsi kerja
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5.2 Saran
Penelitian ini  memiliki beberapa kekurangan, sehingga diperlukan
pengembangan lebih lanjut. Saran untuk menyempurnakan penelitian ini adalah
dengan memilih kapasitas daya motor pompa yanga sesuai dengan spesifikasi VSD,
memilih motor yang memiliki kecepatan putar yang sesuai dengan kecepatan putar
pompa, menggunakan SLV yang berukuran le
dilakukan lebih cepat, dan men .p/

dihubungkan pada termi

kejut.
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TREND

01/07/22

[»

100

16-bit Unsigned

010 20 30 40 50 60 70 80

220 225

> W]«

MOTOR FREQUENCY

230

D | ]

No. |Time| Date |ch1
87 [08:28/01/07/22] 0
86 [08:28/01/07/22] 0
85 [08:28/01/07/22] 0
84 [08:28[01/07/22] 0
83 [08:28[01/07/22] 0
82 [08:28]01/07/22] 0
81 [08:28/01/07/22] 0
80 [08:28/01/07/22] 0
79 [08:28[01/07/22] 0
78 [08:28[01/07/22] 0
77 [08:28[01/07/22] 0
76 [08:28/01/07/22] 0
75 [08:28/01/07/22] 0
74 [08:28/01/07/22] 0
73 [08:27[01/07/22] 0
72 [08:27[01/07/22] 0
71 [0827[01/07/22] 0
70 [08:27]01/07/22] 0
69 [08:27/01/07/22] 0

TREND

01/07/22

[»
910

8

7

6

0

4

3

2

16-bit Unsigned

1

0

MOTOR TORQUE

o || ]
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TREND

01/07/22

MOTOR SPEED

285

goolooe 009 oor oo
pauBisun 1G9k

LIk.]
POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

4

h

ch.1

Date

08:29[01/07/22] 0
08:29]01/07/22] 0
08:28]01/07/22] 0
08:28]01/07/22] 0
08:28]01/07/22] 0
08:28]01/07/22] 0

[=]
N
~
2
)
o
(2]
<]
[=]

08:29|01/07/22) 0

Time

100 | 08:29|01/07/22| O
99 |08:29)01/07/22] 0
98 |08:29)01/07/22] 0
97 |08:29)01/07/22] 0
93 |08:28|01/07/22] 0
92 |08:28|01/07/22] 0O
N

90 |08:28)|01/07/22] 0
86 |08:28|01/07/22] 0
85 |08:28|01/07/22] 0
84 |08:28|01/07/22] 0
83 |08:28|01/07/22] 0

101

8

95
94

No.
89
88
87

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta

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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DAFTAR RIWAYAT HIDUP PENULIS

ahun 2015, dan SMAN 3 Bekasi

Lulus dari SDN Bojong Kulur 01 pada tahun 2012,

POLITEKNIK

NEGERI
JAKARTA

Tasya Sherina
SMPN 12 Bekasi pada

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



