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Implementasi Modul Latih Testing And Handling Station Pada Production System
Berbasis PLC Dan SCADA

Abstrak

Era saat ini teknologi semakin berkembang begitu juga ‘dengan populasi
manusia. Populasi «manusia bertambah, sehingga kebutuhan “manusia juga
bertambah. Production system dibutuhkan pada era‘ini untuk memenuhi kebutuhan
manusia. Otomasi industi saat ini dipakai untuk melakukan production system pada
era ini karena dibutuhkan suatu teknologi yang dapat memenuhi kebutuhan manusia
dengan mengikuti perkembangan.zaman. Pandemi covid-19 mempengaruhi otomasi
industri terutama pembelajaran otomasi industry production system. Penulis
mendapat ide untuk membuat modul latih production system yang dapat dikontrol
secara online dibutuhkan agar pembelajaran production system dapat dipahami
pada saat pandemi ini. Modul latih production system dengan handling station
berbasis PLC dan SCADA untuk mempelajari proses pemindahan benda dari tempat
penyortiran benda yang dapat dipelajari secara online. Handling station memiliki
beberapa’ komponen seperti “sensor proximity. kapasitif,. ‘motor stepper,
electromagnet, dan system pneumatik..Implementasi sensor pada bagian handling
station terdapat sensor proximity. kapasitif. Metode penelitian dengan menguji
implementasi. ‘'sensor dan menguji. “akurasi_ pergerakan motor stepper  saat

menggerakan handling station dengan kontrol gerak linear.

Kata kunci: PLC,; SCADA, Proximity Kapasitif, Kontrol Gerak
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Implementation of the Testing And Handling Station Training Module in PLC and
SCADA-Based Production Systems

Abstract

The current era of technology 1s growing as well as the-human population. The
human population is growing so that human needs are also increasing.“Production
systems are needed.in this era to meet human needs. Automation is currently used to
carry out production systems in this era because it requires a technology that.can
meet human needs by keeping up with the times. Pandemic covid-19 affects industrial
automation, especially learning automation industry production system. The author
got the idea to create a production system training module that can be controlled
online needed so that production system learning can be understood at the time of
this pandemic. Production system training module with PLC and SCADA-based
handling stations to study the process of transferring objects from object sorting sites
that can be studied online. Handling stations have several components such as
capacitive proximity sensors, stepper motors, electromagnets, and pneumatic
systems. The implementation.of the sensor in.the handling station there is a
capacitive proximity sensor. The research method is to test the implementation of the
sensor and test the accuracy of the movement of the stepper motor when moving the

handling station with linear motion control.

Keywords: PLC, SCADA, Capacitive Proximity, Motion
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1.1 Latar Belakang

Era saat ini, populasi manusia_semakin. bertambah. Populasi manusia
bertambah sehingga membuat _kebutuhan manusia semakin. bertambah, terutama
kebutuhan sehari-hari. Barang yang dibutuhkan setiap hari harus selalu tersedia.
Diperlukan sistem yang dapat melakukan preduksi dalam skala besar dan ecepat.
Production system dibutuhkan‘untuk memenuhi kebutuhan produksi pada era int.
Production system memiliki beberapa bagian, salah satunya adalah handling
station. Production system dapat dipelajari-dalam materi (Programmable Logic
Controller) PLC. Pembelajaran production system dalam materi PLC dapat
dilakukan dengan teori, simulasi-dan praktek. Pandemi Covid-19 memberikan
dampak yang besar pada pembelajaran materi PLC..Pembelajaran Jarak Jauh (PJJ)
mempengaruhi proses pempelajaran materi PLC. Teori dan simulasi adalah
metode pembelajaran yang hanya dapat dilakukan pada masa PJJ, sehingga

membuat mahasiswa Kurang memahami materi production.system.

Praktikum materi PLC_ dapat dilakukan .dengan imodul . latih. Ketidak
tersediaan modul latih yang dapat diakses atau dipelajari melalui online terutama
modul latih production system membuat mahasiswa kurang memahami proses
production system. Pembelajaran Jarak Jauh memerlukan modul latih yang dapat
diakses dan dipelajari via online, terintegrasi dengan SCADA sebagai interface
modul latih dan‘remote desktop untuk memperluas wawasan mahasiswa tentang
sistem otomasi industri, khususnya production system pada.masa pandemi saat
ini.

Handling station dibutuhkan untuk memindahkan material atau peralatan
tertentu, bongkar dan memuat barang (Al Amin dan Risfendra. 2019). Prinsip
kerja PLC yaitu menerima sinyal masukan proses yang dikendalikan, lalu
melakukan rangkaian instruksi logika terhadap sinyal masukan tersebut sesuai

dengan program yang tersimpan dalam memori lalu menghasilkan sinyal keluaran

1 Politeknik Negeri Jakarta
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untuk mengendalikan aktuator atau peralatan lainnya (Chaerunnisa, Mulia, dan
Eriyadi. 2018).
Pada proses pemindahan benda membutuhkan ketepatan serta tenaga, sedangkan

proses produksi dengan kapasitas besar menuntut kecepatan proses pemindahan
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benda yang lebih efisien. Sensor Proximity Kapasitif pada Handling Station
diperlukan pada sistem pemindah benda“otomatis.berbasis PLC. Sensor Proximity
Kapasitif digunakan untuk menghitung jumlah benda sesuairdengan kapasitas pada
elektromagnet. Sensor Proximity Kapasitif juga berfungsi sebagal trigger handling
station. Trigger dari _sensor akan mengaktifkanyhandling station untuk melakukan
rangkaian proses pemindahan barang menggunakan, kontrol gerak “linear.
Elektromagnet akan mengangkat benda, lalu kontrol gerak linear akan.menggerakkan
handling station untuk memindahkan benda dari testing station menuju tempat sortir

benda.

1.2 Perumusan Masalah
Berdasarkan latar belakang diperoleh-perumusan masalah sebagai berikut:
a. Implementasi sensor proximity kapasitif sebagai® penghitung benda dan
sebagai trigger electromagnet.
b. 'Wiring instalasi pada PLC untuk rancang bangun sistem pemindah benda

c. Uji pergerakan motor . stepper pada kontrol Gerakan linear untuk
memindahkan benda.

1.3 Batasan Masalah
Adapun batas masalah adalah sebagai berikut:

a. Proses pemindahan benda
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b. Sistem pemindah bendaterdapat pada handling station.
c. Kontrol Gerakan linear.

1.4 Tujuan
a. Mengimplementasikan sensor kapasitif sebagai penghitung jumlah benda dan
trigger pemindah benda (handling station).
b. Merancang algoritma dan pemograman PLC untuk menginstruksi sistem

pemilah benda menggunakan kontrol gerak linear.
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5.1 Simpulan

Dari pengambilan data dan perancangan-alat yang telah dilakukan penulis
dapat menarik kesimpulan, diantaranya:

a. Sensor proximity kapasitif memiliki akurasi yang baik, ‘hal ini
dibuktikan”dari percobaan yang dilakukan tidak terdapat miss.dan
dengan persentase error sebesar 0%.

b. Untuk mendapatkan presisi dan akurasi yang baik pada. handling
station ke wadah yang dituju dapat dilakukan dengan mengatur
resolusi microstep.

5.2 Saran

Saran yang didapat setelah ~membuat: tugas _akhir yang berjudul
“Implementasi Modul Latih Testing “/And Handling Station Pada
Production System Berbasis PLC dan SCADA™ antara lain:

a. ~ Sebelum memakai modul latih perlu dilakukan beberapa pengecekan
awal modul latih padawiring input dan output.PLC.

b. Pembuatan tugas akhir yang bertemakan otomasi harus dikerjakan

dengan perhitungan mekanik yang presisi dan akurat.
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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.
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1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
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LAMPIRAN 4
SOP PENGGUNAAN MODUL LATIH TESTING AND HANDLING
STATION
Kelistrikan :
1. Sensor TCS230
e Tegangan Input : 5VDC
2. Proximity Induktif
e Tegangan Input :24VDC
3. Proximity Infrared
e Tegangan Input :24VDC
4. Proximity Kapasitif
e Tegangan Input :24VDC
Mekanis :
1. Ukuran Kerangka
a. ~Testing Station 1 (53x 12 x 10) cm
b.  HandlingStation 1 (61 x12x41) cm
2. Berat Kerangka : 3256 gr
3. Bahan Kerangka » Alumunium EKstrusi
4. Warna Kerangka . Silver

Tampak Depan
Fungsi :
1. Modul latih pembelajaran mahasiswa berbasis PLC dan SCADA
SOP Pemakaian Modul Latih :
1. Hubungkansteker pada terminal listrik PLN 220 VAC.
2. Aktifkan semua sistem
a. Pada koper trainerPLC,
b. Pada SCADA via Laptop/Smartphone.
Jika LED sistem menyala, modul latih siap digunakan.
Lakukan percobaan dengan menggunakan benda/objek sesuai jobsheet.
Amati pergerakan alat pada testing station dan handling station.
Buka SCADA pemonitor di Laptop/Smartphone.
Amati pendeteksian benda/objek berdasarkan jenis dan warna.
Untuk menonaktifkan sistem naikan tuas toggle switch pada koper trainer
PLC/SCADA via Laptop/Smartphone.
9. Lepaskan steker pada terminal listrik PLN 220 VAC.
10. Selesai.

NG~ W
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LAMPIRAN 5

DATASHEET DRIVER STEPPER TB6600

TB6600

Stepper Motor Driver

Analog Driver
Model TB6600

Analog Technology, max. 40 VDC / 4.0 A (PEAK)

Product Description:

The TBG600 single axis drive is a low cost microstepping drive. It is suitable for driving 2-phase and 4-phase hybnd stepper

motors. Not for professional applications.

Features:
Cost-effective

Pulse input frequency up to 20 kHz
Input suitable for 5 V signals
Inputs are optically isolated

Supports PUL/DIR mode
Over current and overheat protection

Electrical Specifications:

Supply voltage up to +40 VDC, Output current up to 4.0 A (PEAK)
QOutput current selectable n 8 steps via DIP-switch
Automatic idle-current reduction (in standstill mode) to reduce motor heating

6 selectable microstep resolutions, up to 6400 steps/rev with standard 1.8°motors
Suitable for 2-phase and 4-phase motors

Right of techn. modifications & resarvad

www.sorotec.de

XXi

Parameters Min Typ. Unit
Output cument 0.7 - 4.0 (3.5 RMS) A
Sapply voltage +9 +35 vDC
Laosgic signal current 8 10 mé

20 when duty cyle is 25 high / 75 low
Puls input [i] = kHz
input frequency 13 when duty cycle is 50 1 50
Inzulation resistance 500 LUy}
Further Specifications:
Microsteps /1,8 ° 200 G400
FUL/DIR YEE
NEMA sizes 17 24
Motor type Mechettron 42BYGH-XX BOBYGH-XX
Z2.01.18

Technische Anderungen vorbehaltan
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8, discrete input 4 fast input conforming to IEC §1131-2 Type 1
A0V

2atl.
& transistor 2 fast output

Modicon M221
Logic controller
24VvDC
Transistor
24VvDC

05A

DATASHEET PLC TM221ME16T

ain

Range of product

Product or component type
[Us] rated supply voltage
Discrete input number
Analogue input number
Discrete output type
Discrete output number
Discrete output voltage
Discrete output cument

M

LAMPIRAN 6

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
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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
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