N PEMINDA

)
'

NEGERI
JAKARTA
2022

POLITEKNIK
EGERI

NEGE
JAKARTA

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO
POLITEKNIK NEGERI JAKARTA

PROGRAM STUDI ELEKTRONIKA INDUSTRI

Hak Cipta:

~# N\_ 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




il

i

!_

-0
i

POLITEKNIK
2022

NEGERI
JAKARTA

o

NEGE
JAKARTA

ala
|

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO
POLITEKNIK NEGERI JAKARTA

PROGRAM STUDI ELEKTRONIKA INDUSTRI

© 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




HALAMAN PERNYATAAN ORISINALITAS

endiri dan semua

dengan benar

POLITEKNIK

NEGERI
JAKARTA

Tugas Akhir ini adalah hasi
sumber baik yang dikuti

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




VLNWIVF

ejie)er 1aba yiuyalijod uizi edue)

N
O
=3
DS
a e
3 &
2T
5 9
Q =5
c =
o
El
3%‘
= 3
=
c
o
o 8
2
2:
i
T T
® 0O
o 2
o
3 @
< 9
o
&3
w S
o 9
o 3
o Q
Q =
o o
3y
o =
~
)
S
w -
£
S s
g_r
xZ
0
2 9
s 2
~
c 9o
= T
o
-
g

a
o
o
>
Q
c
-4
T
i
=
=
o
2
1Y
-
=1
=3
=
=~
=~
(1]
T
o
3
4
=
Q
[
=
T
m
=
=
2
.
o
=
T
]
>
o
=
o
=
T
o
=
=
o
o
=
5
<
Y
3
o
5
T
o
=]
=
w
o
=
o
T
°
o
=
T
(]
>
=
w
o
=
=~
=
=
=~
o
v
s
[~
=
[
[
o
=
v
c
o
=3
<
3
Y
w
=
o
=

s

undede )njuaq wejep

RH3IOIN
HINMILNOd

2
m
=
0
©
~*
Y

o=
m
x
0
T
-+
9
3
*‘
1
=i
=.
®
x
=
x
2
®
Q
D
=5
e
o
x
3
q
-+
Y

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

LEMBAR PENGESATIAN
TUGAS AKTIR

Tugas AKhir i dijukan oleh:
Nama Anmnisa Permata Citra
NIM 1903321013

Program Studi
Judul

Sub Judul
Tugas Akhir

Elektronika Industri

Modul Latih Otomasi Pemilah dan Pemindah Potongan Besi
Berbasis Programmable Logic Controller

Otomasi Pemindah Potongan Besi Berdasarkan Ukuran dan

Warna Berbasis Programmable Logic Controller

Telah diuji oleh tim penguji dalam Sidang Tugas Akhir pada Rabu, 10 Agustus
2022 dan dinyatakan LULUS.

Pembimbing |

Dra. B. S. Rahayu Purwanti, M.Si.
NIP. 196104161990032002

Depok, 22 Agustus 2022

Disahkan oleh:

;/_l(eluazlﬁ_r'psan Teknik Elektro

4 v__tlr:.iSjr)i/Dunuryﬂni, M.T.
NIP. 196305031991032001



eyeyer Labap yiuyalijod wizi edue)

13
O
[
=]
Q
[
7
T
o
=
—
Q.
o
=
S
[
=
<
=L
=
o
=
=
[}
T
m
=
=
=
Q
o
=
<
o
=
Q
3
o
[
-
v
o
-
(1)
=
2,
=
-
[
Q
[}
—
[
o
=
o
-
-
o

N
Qoo
o )
s 28
3 @
Qc s
35S
= -
27
=]
3 <
[ = iV
3 c
=3 3
Y c
5 =
2& 7
3 =%
3 5
m 2’
-
33¢
T o5
= o
-
533
S8 g
-~
A< b
o 2
o
s @73
Q 5
59
3 =
8 o
8 97
< °
7] m
) ]
c X E
= =
c 4
—p el
303
=] <
s S
P —
€ 9 3
=
i £
3. °
o S
S £
m —
3 £
8 5
°
z S
i
~ )
5 T
5 @
o =
€ £
= ©w
i
-
-~
q-
=
-~
o
-
i
=
o
3.
8
=
&
=
w
-
i)
Cad
<
3
o
w
o
Q
7

2
m
=
0
T
-+
Y

I
Y
r
0
T
-+
Y
20
;
o
=
-
0]
x
E.
x
=
[
Q
[}
=.
=
v
x
o
q
-+
v

-
2
o
-
o
=
Q
3
(]
=
Q
c
o
e
w
()
o
o
b=
o
=
')
-
o
c
w
o
c
-
c
=
=
Q
-
<
o
~
=3
w
=
o
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
=
=
Q
=
Q.
o
=
3
(]
=
<
o
T
c
-
=
o9
=
w
c
3
T
(]
-

KATA PENGANTAR

Puji syukur penulis panjatkan kepada Tuhan Yang Maha Esa, karena atas

berkat dan rahmat-Nya, penulis dapat menyelesaikan Tugas Akhir ini. Penulisan

Tugas Akhir ini dilakukan dalam rangka.memenuhiwsalah satu syarat untuk

mencapai gelar Diploma Tiga Politeknik.

Tugas akhir ini-membahas otomasi pemindah pada modul latih otomasi

pemilah dan pemindah potongan besi berdasarkan warna dan ukuran: berbasis

programmble‘logic controller terintegrasi ke HMI.

Penulis menyadari ‘bahwa, bahwa tanpa bantuan dan bimbingan dari

berbagai pihak, dari masa perkuliahan sampai pada penyusunan tugas akhir ini,

sangatlah sulit bagi penulis untuk menyelesaikan tugas akhir ini. Oleh karena itu,

penulis mengucapkan terima kasih kepada:

1.

Ir. Sri Danaryani, M.T selaku Ketua Jurusan Teknik Elektro Politeknik
Negeri Jakarta.

Dra. B. S. Rahayu Purwanti, M.Si selaku_dosen pembimbing yang telah
menyediakan waktu, tenaga, dan pikiran untuk-membimbing penulis dalam
penyusunan laporan tugas akhir ini.

Orang tua dan keluarga penulis yang telah memberikan bantuan dukungan
doa, material dan moral.

Teman-teman di Program Studi. Elektronika. Industri Angkatan 2019,
khususnya kelas EC6A yang telah-memberikan dukungan semangat, moral,
serta doa sehingga laporan tugas akhir ini dapat teselesaikan.

Akhir kata, penulis.berharap Tuhan Yang Maha Esa berkenan.membalas

segala kebaikan semua pihak yang.telah membantu. Semoga-laporan tugas akhir

ini membawa manfaat bagi pengembangan ilmu.

Depok, 8 Agustus 2022

Annisa Permata Citra



eyeyer 11aba Yiuya3iod uizi edue)

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

N
= - Y
o )
s 28
3 @
Q@c s
35S
) =
22 ¢
=]
3 <
[ = (Y
3 c
=3 3
Y e
5 =
2& 7
3 =%
3 5
m =
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
2 0 <
s S
- —
€ 9 3
=
i £
2. °
a
s 2
Q —
3 £
5 5
°
z S
i
~ >
5 T
s @
- =
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
=
=
Q
-
<
Q
~
=3
w
=
-
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
=
=
Q
=
o
o
=
3
()
=
<
)
T
c
-
=
o9
=
w
c
3
=
(]
-

Automation of Handling Iron Pieces Based On Size and Color Based on Programmable

Logic Controller

Abstrak

Pembelajaran Mata Kuliah POE~“dilaksanakan“di._Laboratorium Lab EC,
menggunakan modul latih otomasi-berbasis PLC dan HMI yang.bernama Yalong
325 sebagai media belajar.mahasiswa. Modul tersebut bertujuan agarmahasiswa
mengetahui dan_memahami cara kerja sistemvotomasi di industri. Namun. alat
tersebut sudah tua, dan modul tersebut tidak berfungsi dengan baik terlihat
kerusakan .pada sistem lengan pneumatik. Akibatnya, proses ‘pembelajaran
terhambat dari fungsi modul praktik yang kurang optimal dan mengurangi
pengalaman belajar mahasiswa. Implementasi pneumatik pada modul latih ini
terinstruksi dengan ' program ladder dalam software CX-Programmer dan
terintegrasi HMI. Dengan tersedianya alat yang memumpuni dapat menambah

wawasan mahasiswa tentang otomasi industri.

Kata kunci: PLC, CX-Programmer, Pneumatik
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Otomasi Pemindah Potongan Besi Berdasarkan Ukuran dan Warna Berbasis
Programmable Logic Controller

Abstract
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The POE course learning is carried-out at.the*EC Lab Laboratory, using a
PLC and HMI-based automation-training module called Yalong 325 as a student
learning medium. This moedule aims to make students know and understand how
automation systems‘waork in industry. But the tool is old, and the moduletis not
functioning properly, it can be'seen,that the pneumatic.arm system is damaged. As
a result, the learning process IS hampered from the function of the practice
module which is less than optimal and reduces the student learning experience.
The pneumatic implementation of this training module is instructed by the ladder
program in the CX-Programmer. software and_is integrated with HMI. With the
availability of qualified tools, students can broaden their knowledge about

industrial automation.

Keywords: PLC, CX-Programmer, Pneumatic
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Mahasiswa prodi D-3 Elektronika Industri=(EI),~Jurusan Teknik Elektro
(JTE), Politeknik Negeri Jakarta (PNJ) mengikuti mata kuliah Praktek Otomasi
Elektronika (POE) sebagai salah satu kompetensi semester 5 yang harus.dikuasai.
Mahasiswa diharapkan dapat mensimulasikan dan memiliki pengalaman
praktikum proses kontrol denganHuman Machine  Interface (HMI) design
berbasis Programmable Logic Controller (PLC) programming dan CX-Designer
menggunakan modul Yalong 325. Namun alat tersebut sudah tua, dan modul
tersebut tidak berfungsi dengan baik terlihat kerusakan pada sistem lengan
pneumatik. Akibatnya, proses pembelajaran terhambat dari fungsi modul praktik
yang kurang optimal dan mengurangi pengalaman belajar mahasiswa. Gambaran
utuh cara kerja alat dan sistem kontrol di industri tidak diperolen mahasiswa.
Dengan tersedianya alat yang memumpuni dapat.menambah wawasan mahasiswa
tentang otomasi industri.

Pneumatik adalah sebuah cabang ilmu’ teknik yang memanfaatkan udara
yang bertekanan sebagal sumber energi yang dihasilkan oleh kompresor sebagai
komponen utama guna menjalankan sistem pneumatiknya baik gerakan, kondisi
atau pemanfaatannya.(Alamsyah dkk. 2021). Sistem,gerak yang bisa dilakukan
oleh aktuator pneumatik adalah gaya dorong dan gaya tarik. (Indriyanto dkk.
2018). Menurut. Turhamun dkk. (2017), sensor proximity digunakan untuk
mendeteksi benda yang:mendekat tanpa adanya kontak fisik. Prinsipnya dengan
memancarkan medan elektromagnetik..dan_mencarl.perubahan bentuk medan
elektromagnetik pada saat benda di deteksi. Jika benda telah terdeteksi maka
sinyal infrared merubah bentuk sinyal dan mengirimkan sinyal kembali ke sensor
dan memberitahukan bahwa didepan sensor terdapat benda.

Pada proses pemindahan potongan besi berdasarkan warna dan ukuran
digunakan PLC sebagai pengontrolnya. Sensor proximity induktif disematkan

guna mendeteksi potongan besi. Benda kerja yang di pindahkan berdasakan warna

Politeknik Negeri Jakarta
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hitam ke kuningan atau berkarat. Pemindah terdiri dari silinder pneumatik di
sumbu X (horizontal), Y (verticall), elektromagnet yang terhubung ke sumbu Y
dan tempat reject digunakan untuk penyimpanan besi tidak layak dipasarkan.

Gerakan lengan pneumatik dibuat otomatis sehingga dapat dilakukan secara
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kontinyu. Pemrograman dilakukan dengan software CX-Programmer dan bahasa
pemrograman yang digunakan adalah diagram tangga (ladder diagram). Simulasi
dilakukan dengan software CX-=Designer. Perancangan alat.ini“diharapkan dapat
mengimplementasikan otomasi pemindah pada modul latih otomasi.pemilah dan
pemindah potongan besi berbasis programmbale logic controller sehingga dapat
menjadi alternatif sarana praktikum sesuai konsep mesin Yalong 325.

1.2 Perumusan Masalah
a. Pemasangan sensor proximity induktif, solenoid valve, elektramagnetik
dan PLC
b. Pemrograman alat pemindah potongan besi
c. Perancangan desain mekanik, skematik danJdayout rangkaian

d. Perancangan kerangka alat pemindah potongan besi

1.3 Tujuan
Memindahkan potongan besi.berkarat jenis.L, hollow dan flat menggunakan
silinder pneumatik dan elektromagnetik.

1.4 Luaran

a. Bagi Lembaga Pendidikan
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e Modul~Latih Otomasi Pemilah dan Pemindah Potongan Besi
Berbasis Programmable Logic Controller
b. Bagi Mahasiswa
e Laporan Tugas Akhir
e Hak cipta alat
o Draft/artikel ilmiah untuk publikasi Seminar Nasional Teknik

Elektro PNJ/Jurnal Nasional Politeknologi
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BAB V
SIMPULAN

Berdasarkan hasil pengujian dan analisa diperoleh kesimpulan, otomasi
pemindah dapat mengimplemensikan sensor proximity infrared untuk mentrigger
silinder pneumatik bergerak, sistem_pneumatik sebagai.menggerakkan silinder
pneumatik sesuai dengan _instruksi program dan elektromagnetiksebagai
pengangkat potongan besi..PLC sebagai pemroses data dan pengiriman data input
dan output ke HMI." Pemrograman dilakukan menggunakan software “CX-
Programmer. Pada pengujian sistem pneumatik dan elektromagnet hasil yang
didapat setelah beberapa tahapan pengujian dinyatakan baik dan dapat digunakan
padasistem. Untuk pengujian sensor proxXimity infrared akan menyala jika
mendeteksi objek = dan mengeluarkan output tegangan 0.1 VDC.

30
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LAMPIRAN 1

© 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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LAMPIRAN 3

PROGRAM LADDER PADA MODUL LATIH OTOMASI PEMILAH DAN
PEMINDAH

g o [JProgram Name - Modul_Latih_Pemilah_dan_Pemindah_Pofongan_Besi_Berbasis_PLC]
[Section Name : Section1]
W0.00 W0.01 Wo.02
| {1 Memory Starl/Stop
Start Stop
‘W0.02
Memory Star
1 ‘W0.03 wao.04 Wo0.02 Wo0.07 Q:100.02
4 ! 11 |} s Foward
Motor Foward |Motor Reverse Memary Sta Stop Motor
Q: 100.02
Foward
2 W0.04 W0.03 Wo.02 Wo.07 Q: 100.03
10— | 11 | 1 11 Reverse
Motor Reverse| Motor Foward Memory Star...  Stop Motor
Q:100.03
4| li
Reverse
3 I-0.08 10.03 10.01 10.02 Wwo.02
16 | I I P O
IN1 Relay Ar... Memori Line .. Memori Line... Memori Line... Memory Star. SET Set
10.00 Memori Line 1 (Besi Flat)
Bit
SET Set
10.05 Flat 2
Bit
4 10.00
23 } . y
Memori Line TIM 100ms Timer (Timer) [BCD Type]
005 HMI
Timer number
#20 Set value
TIM 100ms Timer (Timer) [BCD Type]
006 Flat 4
Timer number
#40 Set value
5 TO0S
26| — ¥
HMI SET Set
10.06 Flat 3
Bit
6 TOO6
28 }
Flat 4 SET Set
10.08 Flat4
Bit
7 1-0.09 10.03 10.00 10.02 Wo.02
30—t 1 11 11 1
IN2 Relay Ar... Memori Line ... Memori Line... Memori Line... Memory Star. SET Set
10.01 Memori Line 2 (Besi Hollow)
Bit
SET Set
10.09 Kotak1
Bit
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10.01
37 } N y
Memori Line TIM 100ms Timer (Timer) [BCD Type]
o007 Kotak 2
Timer number
#20 Set value
M 100ms Timer (Timer) [BCD Type]
008 Kotak3
Timer number
#40 Set value
TIM 100ms Timer (Timer) [BCD Type]
o009 Kotak 4
Timer number
#60 Set value
TOO7
41 |
Kotak 2 SET Set
1010 Kotak2
Bit
TOOS
43| — |
KC'.aIK-S SET Set
10.11 Kotak3
Bit
TOOS
45| — |
I\’c:alk 4 SET Set
1012 Kotak4
Bit
2010 10.03 10.00 10.01 Wo.02
a7 |— 14 L1 11 i
IN3 Relay Ar . Memori Line - Memori Line . Memori Line . Memory Star SET Set
10.02 Memori Line 3 (Besi L)
Bit
SET Set
1014 L1
Bit
10.02
54 } )
Memoafi Line TiM 100ms Timer (Timer) [BCD Type]
010 L2
Timer number
#20 Set value
TIM 100ms Timer (Timer) [BCD Type]
011 L3
Timer number
#40 Set value
TIM 100ms Timer (Timer) [BCD Type]
012 L4
Timer number
#60 Set value
TiM 100ms Timer (Timer) [BCD Type]
013 L5
Timer number
#80 Set value
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32

33

34

35

36

37

38

39

I1:0.05 10.01 Wo.02
12 | { {
IN2 Relay Pr_. Memori Line . Memory Star SET
10.13
10.13
116 |— |
Kotaks ™
020
#5
T020
118 }
Timer Solen SET
Q: 100.04
Q: 100.04
120 }
Solenoid Lin ++(590)
D1
Q: 100.04
122 |— t
Solenoid Lin SET
12.01
12.01
124 | — |
Kotak ™
001
#50
T0O1
126 |— |
Timer 2 RSET
10.01 10.09
Stop
Wo0.05
h
I
Reset Perhit RSET
10.10
RSET
10.11
RSET
1012
RSET
1013
RSET
12.01
RSET
Q- 100.04
I:0.06 10.02 W0.02
136 I {} |t
IN3 Relay Pr... Memori Line ... Memory Star. SET
10.15

L-8

Set

Kotaks
Bit

100ms Timer (Timer) [BCD Type]
Timer Solenoid Line 2
Timer number

Set value

Set

Solenoid Line 2 (Besi Hollow)
Bit

Binary Increment

Hitung Besi Hollow yang akan di-pilah
Word (binary)

Kotak
Bit

100ms Timer (Timer) [BCD Type]
Timer 2

Timer number

Set value

Reset

Kotak1
Bit

Reset

Kotak2
Bit

Reset

Kotak3
Bit

Reset

Kotakd
Bit

Reset

Kotaks
Bit

Reset

Kotak
Bit

Reset

Solenoid Line 2 (Besi Hollow)
Bit
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I 0.07 10.03 W00
161 |[— { } { }
IN4 Relay Pr.. Memori Line ... Memory Star. SET Set
I 0.01 10.04 Memory Line Pemindah (Besi Karat)
— | Bit
Stop
W0.05
I
Reset Pé’hli RSET Reset
10.03 Memori Line Pemindah (Besi Karat)
Bit
SET Set
11.09
M 100ms Timer (Timer) [BCD Type]
018 Karat?
Timer number
#60 Set value
TOOO Wo0.02
170 | — | X
Timer 1 Memory Star. RSET Reset
1:0.01 10.00 Memori Line 1 (Besi Flat)
— Bit
Stop
W0.05
— |
Reset Perhit
TOO1 Wo.02
175 [—— | {1
Timer 2 Memc‘“,- Star RSET Reset
:0.01 10 01 Memori Line 2 (Besi Hollow)
— Bit
Stop
W0.05
Reset Perhit
T0OO2 WO0.0:
180 [— | i
Timer 3 Memory Star RSET Reset
- 0.01 10.02 Memori Line 3 (Besi L)
o P E— Bit
Stop
W0.05
——
Reset Perhit
10.04 Wo0.02 Q:100.01
185 } { | Magnet
Memory Line... Memory Star.
TIM 100ms Timer (Timer) [BCD Type]
003 Timer 4
Timer number
#50 Set value
10.04 T0O3 Wo.02 Q: 100.06
189 | 1 |} Solenoid (Pengangkut Besi)
Memory Line Timer4  Memory Star
Q: 100.06
193 | !
Solenoid (Pe ++(500) Binary Increment
D3 Hitung Besi Karat yang akan di-pindah
Waord (binary)
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‘Wo.02
195 | —— | | |
Timer 4 Memory Stal
W0.02
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I 0.01
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Hitung Besi Flat yang akan di-pilah
Hitung Besi Hollow yang akan di-pilah
Hitung Besi L yang akan di-pilah
Hitung Besi Karat yang akan di-pindan

g g g 2 Emm
= w
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Hak Cipta:
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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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LAMPIRAN 4

PROGRAM ARDUINO MODUL LATIH PEMILAH DAN PEMINDAH

s #define SO 13
21 #define S1 12
g’ #define S2 11
7 #define $310

#define sensorOut 9

#define trigPinl 6
#define echoPinl.5

epaeyer LaBAN NIUYY|od uizi eduey

redFrequency
=0;int

y = 0;int
lueFrequenc
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OUTPUT);
pinMode(S3,
OUTPUT);
pinMode(sensorOut
, INPUT);

pinMode(trigPin1,
OUTPUT);
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pinMode(echoPinl,
INPUT);

pinMode(trigPin2,
OUTPUT);
pinMode(echoPin2,
INPUT);

pinMode(trigPin3,
OUTPUT);
pinMode(echoPin3
INPUT);

pinMode(32,
OUTPUT);

pinMode(33,
OUTPUT);

digitalWrite(S

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

3,HIGH);

void loop() {
/I Setting
RED (R)
digitalWrite(
S2,LOW);
digitalWrite(
S3,LOW);
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/I Reading the output frequency
redFrequency =
pulseln(sensorOut, LOW);

/ Printing the RED
(R) value

Serial.print("R =");
Serial.print(redFreq
uency); delay(100);

/I Setting

/l Reading the
greenFrequen

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

3, HIGH);

/I Reading the output frequency
blueFrequency =
pulseln(sensorOut, LOW);

[/ Printing the BLUE
(B) value

Serial.print(" B =");
Serial.printin(blueFr
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equency); delay
(100);

digitalWrite
(trigPinl, LOW);
delayMicroseconds(
2); digitalWrite
(trigPin1, HIGH);
delayMicroseconds
(10); digitalWrite
(trigPinl, LOW);

/I Distanc ulation

fleatdistancel = pu
oPinl, HIGH):di \
listancel/58;

Serial.print(*
Sensor: )

Serial.print
(distancel)
Serial.print
("ecm

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

igitalWrite
Pin2, LO

/I Distance Calculation

float distance2 = pulseln
(echoPin2, HIGH);distance2=
distance2/58;

Serial.print ("2nd
Sensor: ");
Serial.print
(distance?2);
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Serial.print ("cm
);

digitalWrite
(trigPin3, LOW);
delayMicroseconds (2);
digitalWrite (trigPin3,
HIGH);
delayMicroseconds
(10); digitalWrite
(trigPin3, LOW

distance3 = pu’ \\

echoPin3, HI
distance3/58;

1D

Serial.print
Sensor: ");
Serial.print
(distance3)
Serial.print

POLITEKNIK
NEGERI
+JAKARTA

it ((distancel >=
5)&&(distancel <=6)){
digitalWrite (30, LOW);
Yelse {
digitalWrite(30, HIGH);
}

/I Line 3
it ((distance3 >=5)&&(distance3 <=6.5)||(distance2
>=5)&&(distance2 <=6 )){digitalWrite (32, LOW);
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Yelse {

digitalWrite(32, HIGH);

=150)||(greenFrequency

260)) {

POLITEKNIK
NEGERI

it ((blueFrequency >120)&&(redFrequency <
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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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LAMPIRAN 5

SOP PENGGUNAAN MODUL LATIH OTOMASI PEMILAH DAN
PEMINDAH POTONGAN BESI BERBASIS PROGRAMMABLE LOGIC
CONTROLLER

Kelistrikan :

No. Komponen
1 Solenoid Valve
2 Electric Magnet
3 Sensor Ultrasonik
4. Sensor RGB TCS 3200
5. Sensor IR Proximity
6 PLC Omron CP1E N20DR-A
7 Arduino Mega
8 Relay Omron LY-2
9 Relay Modul 4-Channel

P Pemakaian modul latih :

Tegangan Input

DC +24V dan -24V
DC +24V dan -24V
DC +5V dan -5V
DC +5V dan -5V
DC +5V dan -5V
AC 220V
DC +9 - 12V
DC +24V dan -24V

DC +5V dan -5V

Hubungkan steker pada terminal-listrik-PL.N-220Vdan naikan MCB
Hubungkan kabel USB Peripheral dan RS-232 PLC ke Laptop

Hubungkan kabel USB Peripheral Arduino ke Laptop

Lakukan percobaan pada modul latih sesuai dengan jobsheet yang tertera

Buat analisa dari hasil percobaan

Untuk menonaktifkan modul latih turunkan MCB dan lepaskan steker

dari terminal listrik PLN 220V.

Politeknik Negeri Jakarta
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LAMPIRAN 6
PENULIS
PEMBIMBI

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :

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

PROGRAM STUDI ELEKTRONIKA INDUSTRI

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO
POLITEKNIK NEGERI JAKARTA

2022

a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.
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DASAR TEORI

1. CX Programmer

CX-Programmer, perangkat lunak pemrograman untuk semua seri PLC
Omron, terintegrasi penuh ke dalam rangkaian perangkat lunak CX-One. CX-
Programmer mencakup berbagai_macam fitur untuk mempercepat pengembangan
program PLC . Dialog pengaturan parameter baru mengurangi waktu,penyiapan,
dan dengan blok fungsicstandar dalam teks:terstruktur IEC 61131-3 atau bahasa
tangga konvensional, Perintah~perintah yang akan dipakai di jobsheet ini adalah
input kontak, timer, set/reset, binary encrement, mov dan output'koil,

Each function of the main window is explained here. Information Window |
T|t|e Bar = Uintitled - CX-Programmer - [NewPLELNewProgram].Section] [Biagram]] Cx-Programmer Information
[ Fie Ect View et PLC Program Took Window Hep |.I.| .0 f fn | Forcqlit RextAdd] FRdbit | ptormation
’ DEHE B(En|( s mm- - (avs/er|assy 'j,, H‘g m.mln..ﬁ:cﬂﬁhﬂummﬁmma'ﬁ“&"&q
Menus /qo\q e mER G A | —0 o FEEL 0 Ctri+W Ctri+a Ctrfed| Ctifel

I}

IDARROE o2 EE 0850 &%
Toolbars T =G Prograem Narma : Newrograat]
H QPMCJ[CZIG'IIZ Offire [Section Mame - Saction )
ED Table and Uit Setup 4
4| Setbngs 3 3
& Mamary E
- = G Prograns
Project Tree : i Newbroggant (031
,/5 e (
Function Bod
i Symbol Bar
Section ” i
/ I« / . |
Foect f 4 LE I Commerk;

For ss F1 Fung 01(0, 0 - 100% #

Status Bar '_’ WAL T o i Fnd Fiopet b, Toarvten | /. el |
/Awtcum:nm:u;.arn /

| Project Workspace | Output Window | | Ladder Window I

Gambar.1 Menu halaman utama CX-Programmer
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1.1.  Input/Output Kontak dan Kaoil
Terdapat 2 jenis kontak yang akan digunakan di-jobsheet ini yaitu kontak

normally open dan normally closed.

a). Output Kaoil
Output Koil adalah keluaran yang-akan. dihubungkan pada output PLC,
bisa dilihat pada gambar 1.1 (b).

b). Normally Open

Kontak ~normally open (NO) ‘adalah ' kontak yang berfungsi
menghubungkan rangkaian /ladder jika diberi logic 1 dan memutus rangkaian
ladder biladiberi logic 0

0 [Program Mame : NewProgram]

[Section Name : Section1]

0.00 1.00
{ | Koil
NO

Gambar 1.1 (b) Saklar NO yang diberi logic 1

c). Normally Closed

Kontak normally open (NO) adalah kontak yang berfungsi memutus
rangkaian ladder jika diberi logic'l dan menghubungkan rangkaian ladder bila
diberi logic O

0 [Program Mame : MewProgram]

[Section Mame : Section1]

0.00 1.00
14 Koil
NC

Gambar 1.1 (c) Saklar NC yang diberi logic 0
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1.2 Timer
Timer berfungsi untuk menyambungkan atau memutuskan rangkaian

ladder jika waktu yang disetel sudah habis . satuan waktu timer adalah BCD.

a). Timer NO
Timer berfungsi untuk menyambungkan rangkaian ladder jika waktu yang
disetel sudah habis.

¢ 0 [Program Mame : NewProgram]
[Section Name : Section1]

0.00

—
r-lCI TIM 100ms Timer (Timer) [BCD Type]

0000 TIMER
Timer number
0 Bed

#100 Setvalue

1 T0O0O 1.00
} @——1 Koil

r
TIMER

Gambar 1.2 (a) Timer menyambungkan rangkaian saat waktunya habis

b). Timer NC
Timer berfungsi untuk memutuskan rangkaian ladder jika waktu yang
disetel sudah habis.

0 0 I [Program Mame : MewProgram1]

[Section Mame : Section1]

0.00

HCI TIM I 100ms Timer (Timer) [BCD Type]
0000 TIMER

Timer number
0 Bcd
#100 Setvalue
1 T000D oy
2 f {O—— Koil
TIMER

Gambar 1.2 (b) Timer memutuskan rangkaian saat waktunya habis



eyieyer uabap Niuyaijod uizi edue)

X
m
=
0
S
~*
8

ar
m
x
0
©
-+
Y
2.
;
v
-
=.
o
x
E.
x
<
o
Q
)
=.
S
o
x
)
q
-+
Y

g
v
[
=
Q
<
F
T
[
=
e
Q.
o
==
3
[}
-
[
=
=
Q
=
=
[}
T
™
=
=
=}
Q
o
=
<
o
=
Q
g
L
[
-
v
o
=
(1)
==
=,
==
2
[
Q
[}
—
—
o
=
o
-
-
o

N
= - 2 Y
S o
s 3
= @
Qe s
355
= =
S
3 a3
c Q
3 c
=3 3
Y c
-] x
o s
3 =%
3 5
m '-.n
5
RN
B e 5
= o
o
533
S eg
A< B
) )
T
9 @B
Q 5
9 o
S =
9 o
8 P73
< o
w m
) S
c & E
= =
c 2
—p L
2273
> <
-~ S
P —
E53
= 5
£
3. °
o
s g
o —
3 £
5 5
o
z ¢
o
~ >
5 T
s B
T =
= S
= @
Q
=
=
=
3
=
Q
-+
Q
=
o
3.
Q
=
Q
=
w
=
Q
-,
s
3
1)
w
o
()
=

-
=
o
-
o
=
Q
3
[}
=}
Q
c
o
T
n
[}
o
o
=
o
=
Qo
-
o
c
n
o
c
=
c
-
=
o
-
<
o
-
(=
=
3,
-
o
=
T
o
3
[}
=
n
o
=
-
c
3
==
o
=
Q.
o
=
3
[}
=
<
()
o
c
-
=
o
=
(7}
S
3
o
[}
-

1.3 SET/RSET
SET berfungsi menyalakan bit secara kontinu, sekali SET diaktifkan maka
akan terus aktif meskipun input set dimatikan. SET dapat dimatikan bila

mengaktifkan RSET dengan alamat yang sama.

T [Program Mame : NewProgram1]

[Section Name : Section1]

0.00
|

/1 H
NE SET Set
0.10 SET/IRSET
Bit
-
1 0.01
2 { | H
MO RSET Reset
0.10 SETRSET
Bit
-

2 0.10 1.00
4 I

Koil

SETI-'RISET

Gambar 1.3 (a) SET aktif
Bisa dilihat pada gambar 1.3(a) bahwa SET tetap aktif meskipun kontak NC di-
beri logic 1.

0 [Frogram Mame : MewProgram]

[Section Name : Section1]

0.00
Il/1 H
e SET Set
010 SET/RSET
Bit
0
1 0.01
2 | | H
NO RSET Reset
0.10 SET/RSET
Bit
0
2 0.10 1.00
4 [} Koil
SET/IRSET

Gambar 1.3 (b) RSET aktif
Bisa dilihat pada gambar 1.3(b) bahwa SET mati Ketika RSET diaktifkan



1.4 Binary Encrement

Binary Encrement berfungsi menambah konten heksadesimal 4 digit dari
kata yang ditentukan sebanyak 1. Pada jobsheet ini Binary Encrement digunakan

sebagai penghitung potongan besi yang sudah dipilah.

X
m
=
0
S
~*
8

=0
m
x
0
©
-+
Y
§.
;
S ©
=
o
x
E.
x
<
o
Q
)
=.
S
o
x
)
q
-+
Y

[Program Mame : MewProgram-)

[Section Mame : Section]

0.01
{7+
MO ++(590) Binary Increment

Do Binary Increment
‘Word (binary)

&1

eyieyer uabap Niuyaijod uizi edue)

Gambar 1.4 Binary Encrement

Pada gambar 1.4 menunjukan kontak differential up NO aktif dan binary
increment menunjukan angka 1. Angka tidak akan biisa direset meski program
dimatikan, untuk itu dibutuhkan perintah MOV.

15" = MOV
MOV digunakan sebagai reset perhitungan binary.increment gambar 1.5

menunjukan perintah MOV diaktifkan dan perhitungan binary increment reset
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g 0 [Program Mame : NewProgram]
[Section Mame : Section]

0.01
{1l |
NO ++(580) Binary Increment

Do Binary Increment
Word (binary)
&0

NO mov(21) || move

&0 Source word
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Gambar 1.5 MOV diaktifkan
MOV memindahkan data 0 ke-alamat binary increment DO sehingga alamat
tersebut kembali maenjadi 0.
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2. CX-Designer

CX Designer merupakan software yang mendukung untuk pemrograman
PLC buatan OMRON. CX Designer merupakan perangkat lunak yang mampu
mem-visualisasikan PLC dengan layar tampilan yang mampu di desain. CX
Designer dapat digunakan sebagai simulator-yang_dikombinasikan dengan CX
Programmer untuk menguji kerja-program PLC sebelum.ditransfer ke dalam
PLC. Perintah-perintah yang-akan digunakan pada jobsheet ini-adalah Functional
Object meliputi On/Qff Button, BitLamp, dan Numeral Diplay

2.1 On/Off'Button
On/Off Button berfungsi untuk menyalakan dan mematikan rangkaian
ladder, On/Off Button akan disandingkan.dengan input kontak pada rangkaian

ladder. Perintah ini dapat di cari seperti pada gambar 2.1

E CX-Designer - TugasAkhir - [0000:Screen Page0000]

O File Edit Find View PT Fundlonalgbjeds‘ Fixed Objects Tools Window Help

oS 0 7 ON/OEF Button [sERAA  ~] #%: BEDFS| X = | ™
Wi
SEEE B B Eg o on = fore DB A mE [
[ |® sitLamp ‘ Ed | J
Contents No.[J =] | No.of o« @ Word Lamp [ seting || EdtConterts.| <t | || I
Project Workspace Multifunction .
] Sheet Label [l

=-(C] Screen Category

iva] i y
[ 0000:S: Page00( Numeral Display&Input

EE String Display&Input
EF List Selection
i35 Thumbwheel Switch

Screen/Sheet { Common Settin &3 Analog Meter

Property List = Level Meter

[ |#% Broken-line Graph

#5 Alarm/Event Display
Alarm/Event Summary&8History
B Date

I Time

%% Data Log Graph

P Data Block Table

11l Video Display

& Temporary Input

~/ Consecutive Line Drawing

Gambar2:2-Menu.Functional Object
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BitLamp

BitLamp berfungsi untuk menampilkan output rangkaian ladder dalam
bentuk indikator lampu. BitLamp akan disandingkan dengan output rangkaian
ladder.

m CX-Designer - NewProject - [0000:Screen Page0000]
Og File Edit Find View PT |Functional Objects| Fixed Objects Tools Window Help
g s ON/OEF Button

Word Butt:
AD]EEE@@E Word Button

Command Button

Contents No. 10 3 No. of c¢

Project Workspace
] Sheet
=+ Screen Category
[] 0000:Screen Page00(

SERIALA 22

Setting | Edit Contents

rd Lamp
Multifunction

d

Label

Numeral Display&Input
String Display&Input
List Selection
Thumbwheel Switch
Analog Meter

P:ilERE

Level Meter

% Broken-line Graph

Gambar 2.2 Menu Functional Object

Numeric Display

Numeric Display berfungsi.untuk menampilkan hasil pemilahan potongan

besi Numeric Display akan disandingkan.dengan.binary encrement.

E CX-Designer - TugasAkhir - [0000:Screen Page0000]

B File Edit Find View PT |Functional Objects| Fixed Objects Tools Window Help

o@D [l ON/OEF Button ) BB XSG 3 A% D8De| Ano|®
V| Word Button
0 0 - [addess ] F [ o 2y 100
Command Button  a =l keas e (2] 4D = 0
& [Sended | ® Bit Lamp = = =|=|= [Wite Address = |[SERIALA:00000.00 Setting
ContertsNo. [0 —] | No.cfe¢ @ Word Lamp Setting || Edit Contents..| — <#

F| Multifunction
Label

T o000 somsen
CJ 0000: Page00 Numeral Display&Input
BEl String Display&Input

E# List Selection
128 Thumbwheel Switch

Screen/Sheet A Common Settin &3 Analog Meter
e

&= Level Meter

-

Popatyieti
ON/OFF Button : PB0000 v Broken-line Graph

[ item [indif] Vi@ Bitmap
[Comment | |  |#5 Alarm/Event Display

Address B Alarm/Event Summary&History
nate

Write Address SERIAL. 2€
T Time

% Data Log Graph

B Data Block Table
Momen I video Display

&2 Temporary Input

Style

Action

/ Consecutive Line Drawing

Gambar 2.3 Menu Functional Object
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Gambar 1.1 Ladder Diagram Untuk Pemindahan Potongan Besi Secara Vertical
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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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Penjelasan Program:
untuk nonaktifkan silinder.

Wiring PLC :

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
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tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta

I

S [

VLWL Ag umeid $1-90-2202 ,Ei

T/T 188US

eyexer uabay suyaod :Auedwoy i

0T A

[E448A JBpUlIS T qor

SJLL

v

QA ¥Z- <t

e e
zad

]
wEig ONueTnaysng
18d

=E
nn‘ 80N 3042
€a

el

=
=]
o
=
2
[¢]

CP1E-N20DR-A

PLC OMRON

H‘ [TTTTTTTTT

G0N T NOTMO-D1d
sen

QA ¥T+ <

<] 20A VT
<] JAA P+

N <

1<

<N

Q1

v|

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

Gambar 1.2 Wiring PLC



Berfungsi/tidak

Persiapkan alat dan bahan seperti pada tabel 1.1.
Hubungkan kabel USB Peripheral PLC pada laptop.cdxcx
Lakukan wiring PLC sesuai dengan gambar 1.2

Catat hasil pada tabel pengujian dan

Langkah Kerja :
Selesai
Tabel Pengujian

1
2.
3
5.
6

4. Buat program Ladder sesuai dengan gambar 1.1.

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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2. Lembar Kerja 2
&L Judul : Pemindahan Potongan Besi secara Horizontal
L
a) Tujuan : Membuat Program pada sistem Pemindah secara
©
& Horizontal

Alat dan bahan
Tabel 2.1 Alat dan Bahan

=z
o

Alat dan.Bahan Jumlah

-

Laptop
PLC Omron CP1EIN30DR-A
Software CX-Programmer
Solenoid Valve

eyieyer LabaN yiuyaaod yijiw exdid eH S

Pneumatik silinder
Push Button
Kabel USB Pheriperal
Relay Omron LY2
PSU 24V

Besi

© 0 N o Ul A W N P
e e T e S SN S

=
o

Ladder Diagram :

|- 0.00 L0 @ 100.02

f 11 {— Silinder Horizontal
Start Stop
@: 100.02
-

Silinder Horizo.

=

: Jaquins ueyngakuaw uep ueywnjueduaw eduey jui sijn} eA1e) Yynin|as neje ueibeqas diynbusw Huese|iq L

Gambar 2.1 Ladder Diagram-Untuk Pemindahan Potongan-Besi Secara
Horizontal

Penjelasan Program :

Kontak “Start” pada alamat 10.00 ditekan untuk mengaktifkan solenoid valve
yang terhubung dengan silinder pada alamat Q100.02 dan kontak “Stop” ditekan

untuk nonaktifkan silinder.
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Wiring PLC :

© 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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Hubungkan kabel USB Peripheral PLC pada laptop.

Persiapkan alat dan bahan seperti pada tabel 2.1.
Lakukan wiring PLC sesuai dengan gambar 2.2

Catat hasil pada tabel pengujia

Tabel Peng

Langkah Kerja :

Analisa :

1
2.
3
5.
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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



3. Lembar Kerja 3
&L Judul : Mengaktifkan Timer pada Silinder
.
a) Tujuan : Untuk membuat program perintah pada Timer
S
& Silinder

Alat dan bahan

Tabel 3.1 Alat dan Bahan
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No. Alat dan Bahan Jumlah
1 Laptop 1
2 PLC Omron CP1E N30DR-A 1
3 Software CX-Programmer 1
4 Solenoid Valve 1
5 Pneumatik silinder 1
6 Push Button 1
7 Kabel USB Pheriperal 1
8 Relay Omron LY2 1
9 PSU 24V 1
10 Besi 1
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Ladder Diagram :

£ 000 L0
— t 1
Start Stop

Tin 100ms Timer (Timer) [BCD Type]

oo 000 Timer
Timer number
Silinder Horizo

#30 Set value

: Jaquins ueyngakuaw uep ueywnjueduaw eduey jui sijn} eA1e) Yynin|as neje ueibeqas diynbusw Huese|iq L

T000 Q: 10002
I {O— sSilinder Horizortal
Timer

Gambar 3.1 Ladder Diagram untuk mengaktifkan Timer Silinder

Penjelasan Program :

Kontak “Start” pada alamat 10.00 ditekan untuk mengaktifkan timer selama 3
detik, setelah 3 detik solenoid valve yang terhubung dengan silinder pada alamat
Q100.02 akan aktif.



Tabel 3.2 Addressing HMI dan PLC

I S I 2 I € I Z I 1
C V1 wil :Ag umedg #1-90-220Z “mumn__
AEETS euse[ UaBaN iuyalod Auedwio) |
- N
0T A3 Jawi| uebusp IBpulliS £ qop
Lo 4 9 o .
2|18 8 8/8
[<B]
° (@2 3
© < - >
< i _ g sl
14 E
>
m o (o))
i} =
z = k= =
14 E ﬂ 5— W
g = w “ o — g
°° b rE) 3
[&] M AT+ -
H = - \GTOGEIOR SAE PIOUSIOS o
i S
L S 1 z1— [38]
— e — — dois Of :E.E;MM_A L o)
e
m m wl % L THO0ZN 3190 NOUNO 51 m
@ = = (5] m IS Of cs_:fwm_u e en %
4|9 9 x =
v| oanve < Y Q20N ¥E |y
QA ver < < oanvz+
N <t AN
g <] 11
I g T 2 T £ T z T T
|l &N ™
Z

Wiring PLC :

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
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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



Hubungkan kabel USB Peripheral PLC pada laptop.

Persiapkan alat dan bahan seperti pada tabel 3.1.
Lakukan wiring PLC sesuai dengan gambar 3.2

Catat hasil pada tabel pengujia

Tabel Peng

Langkah Kerja :

Analisa :

1
2.
3
5.
6
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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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4. Lembar Kerja 4

Judul : Mengaktifkan Sensor Proximity IR

Tujuan : Membuat Program Mendeteksi Potongan Besi
pada Sistem Pemindah

Alat dan bahan

Tabel 4.1 Alat dan Bahan

C Omron DR-A
Software CX- ammer

. FPOLITEKNIK

NEGERI
Ladder Dia , JAKARTA

I 0.00 I 0.01 W0.00
| 1 9, Memary Start/Stop
Start Stop

Wo.00

Memory Start/...
L 0.02 W0.00
1

1 L
Proximity NPN  |Memory Start/... SET Set

1004 Memory Line Pemindah (Besi Berkarat)
Bit

|
Sllap RSET Reset

10,04 Memory Line Pemindah (Besi Berkarat)
Bit




\Y JAKARTA

Magnet

100ms Timer (Timer) [BCD Type]

Timer 1

Timer number
Set value
Solenoid 1

G 100,00

POLITEKNIK

NEGERI

TIM
000
#00
@ 100,01
ra
A%

Ml dan PLC
[C] !

fituk” e

SAIKARTA

4.1 Ladder

(3

L I\
NASI

[al
a

4.2 Addressing

N

ind

sili

WO
{ |
Memory Start/...

demory Line P... Memory Start/...

oximity

10

ToOO
1
Timer 1
c

Jika sens

terhubung d

setelah 10 det

pada alamat 10.01 ditekan.
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o
&
3
oy
=1
£
I}
=

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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Wiring PLC

© 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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Langkah Kerja :

ngujia
/4

Hubungkan kabel USB Peripheral PLC pada laptop.
Lakukan wiring PLC sesuai dengan gambar 4.2

Persiapkan alat dan bahan seperti pada tabel 4.1.

Catat hasil pada tabel pengujia

Selesai.

Tabel Pe
Analisa :

1
2.
3
5.
6

' 4. Buat program Ladder sesuai dengan gamba

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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5. Lembar Kerja 5

Judul : Sistem Otomasi Pemindah Potongan Besi

Tujuan : Membuat Program Sistem Otomasi Pemindah
Potongan Besi berdasarkan Ukuran dan Warna

Alat dan bahan

.~ Tabel 5.1 Alat dan Bahan
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Software CX- ammer
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NEGERI
Ladder Dia , JATA

£ 0.00 L 001
i

; Memory Start/Stop
Start Stop

W0 .00

Memory Start/...

L0o2 W0.00
I

r 1 f
Proximity NPN ~ Memory Start/... SET Set

10.04 Memory Line Pemindah (Besi Berkarat)
Bit

10.04 W0.00 @: 100.00
I o O—— Magnet
Memory Line P... Memory Start/...

TiM 100ms Timer (Timer) [BCD Type]

000 Timer 1
Timer number

#100 Set value
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Too1 W0.00
I 1}

RSET Reset

1004 Memory Line Pemindah (Besi Berkarat)
Bit

Gambar 5.1 Ladder

Tabel 5.2 Addressing' HM1"dan PLC

No. Label Address PLC
1 Start 10.00
2 Stop 10.01
3 Proximity 10.02
4 Timer TOO0O
5 Magnet Q100.00
6 Silinder Q100.01

Penjelasan Program :

Kontak “Start” pada alamat 10.00 ditekan untuk mengaktifkan keseluruhan sistem.
Jika sensor proximity pada alamat 10.02 mendeteksi-besi-maka akan trigger SET
pada alamat 10.04 yang berfungsi untuk mengaktifkan “solenoid valve yang
terhubung dengan silinder vertical pada alamat Q100.01 dan magnet pada alamat
Q100.00, setelah 10 detik Q100.01 akan nonaktif dan silinder horizontal pada
alamat Q100.02 aktif selama 10 detik dan magnet akan nonaktif. Kontak “Stop”

pada alamat 10.01 diaktifkan.untuk mematikan sistem.
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Wiring PLC

© 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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ngujia
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Hubungkan kabel USB Peripheral PLC pada laptop.

Persiapkan alat dan bahan seperti pada tabel 5.1.
Lakukan wiring PLC sesuai dengan gambar 5.2

Catat hasil pada tabel pengujia

Langkah Kerja :

Tabel Pe
Analisa

1
2.
3
5.
6
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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



