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Prototipe Elevator Tiga Lantai Berbasis PLC & loT Sebagai Media Pembelajaran

Abstrak

Pengontrolan berbagai proses di industri masih masih menggunakan cara konvensional,
yaitu dengan menggunakan ratusan relai bahkan ribuan relai yang disusun sedemikian rupa
untuk menkonstruksi logika kontrol yang dirancang. Tujuan utama dari prototipe ini adalah
untuk memfasilitasi pembelajaran”tentang PLC kepada mahasiswa dan meminimalkan
risiko kesalahan dalam pengembangan elevator sebenarnya. Pada PLC terdapat beberapa
mode untuk menjalankan prototipe, yaitu mode manual, mode automatic, dan mode
emergency. Dalam mode automatic, saat kabin elevator bergerak dari satu lantai ke lantai
lainnya, motor.penggerak bekerja secara forward sesuai dengan perintah yang diberikan
oleh tombel pilihan. Pada mode manual, karakteristik operasional mirip dengan mode
otomatis, namun perbedaan terdapat pada-penggunaan-tombel untuk smembuka dan
menutup pintu. Mode emergency memiliki skenario khusus di mana saat tombol emergency
ditekan. Saat tombol ini ditekan, motor akan segera mengarahkan elevator ke lantai dasar,
dan buzzer akan aktif sebagai tanda darurat. Pada pengujian kecepatan putaran motor,
diketahui bahwa Pada saat kabin elevator naik dengan beban 0,85 kg dan 1 kg terdapat
selisih kecepatan putaran motor DC sebesar 4,7 RPM padategangan 10,3 V. Pada tegangan
11,3 Vterdapat selisih kecepatan putaran motor DC sebesar 10,8 RPM. Pada tegangan 12,3
V selisih kecepatan putaran motornyayaitu 0,9 RPM. Sedangkan pada saat kabin elevator
turun dengan beban 0,85 kg dan 1 kg terdapat selisih kecepatan putaran-motor DC sebesar
14,5 RPM pada tegangan 10,3 V. Pada tegangan 11,3 V. terdapat selisih kecepatan putaran
motor DC sebesar 14,4 RPM. Pada tegangan 12,3 V selisih kecepatan putaran motornya
yaitu 14,8 RPM.

Kata kunci : Elevator, Motor DC, PLC, Prototipe, Relai

Vi
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Three-Story Elevator Prototype Based on PLC & IoT as Learning Media

Abstract

Controlling various processes in industry still uses conventional methods, namely
by using hundreds of relays and even thousands of relays arranged in such a way
as to construct the designed control logie: The:main.purpese of this prototype is to
facilitate learning about PLCs«t0_students and minimize the risk.of errors in the
development of actual elevators. In PLC, there are several modes to. run the
prototype, namely-manual mode, automatic mode, and emergency mode. In
automatic mode, when the elevator cab moves from one floor to another, the drive
motor works forward according to the command given by the selection button. In
manual mode, the operational characteristics are similar to automatic mode, but
the difference is in the use of buttons to open and close the doors. The emergency
mode has a special scenario where when the emergency button is pressed. When
this button is pressed, the motor will immediately.direct the elevator to the ground
floor, and the buzzer will activate as an emergency.signal. In testing the rotation
speed of the motor, it Is known that when the elevator-cabin rises with a load of
0.85 kg and 1 kg there iIs a difference in DC motor rotation speed of 4.7 RPM at a
voltage of 10.3 V. At a voltage of 11.3 V there is a‘difference in DC motor rotation
speed of 10.8 RPM. At a voltage of 12.3 V the difference in motor rotation speed is
0.9 RPM. Meanwhile, when the elevator-cabin drops with a load of 0.85 kg and 1
kg there is a difference in DC motor rotation speed of 14.5 RPM at a voltage of
10.3 V. At a voltage of 11.3 V- there is a difference in DC motor rotation speed of
14.4 RPM. At a voltage of 12.3 V the difference in motor rotation speed is 14.8
RPM.

Keywords : DC Motors, Elevator, PLC, Prototype, Relays
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BAB I
PENDAHULUAN

1.1.  Latar Belakang

Peran teknologi saat ini dalam dunia industri telah berkembang pesat.
Otomasi merupakan salah satu capaian perkembangan teknologi dan satu-satunya
alternatif yang tak terhindarkan dari sistemkerja yang sederhana, praktis dan efisien
untuk mendapatkan hasil dengan-akurasi tinggi dan waktu yanglebih singkat dari
pekerjaan manual. Selain itu, biaya operasional juga dapat ditekan.seminimal

mungkin karena membutuhkan lebih sedikit tenaga kerja.

Prosesdi berbagai bidang industri biasanya sangat kompleks dan meliputi
banyak sub proses. Setiap sub proses perlu dikontrol secara seksama agar sinkron
dengan sub proses lain. Beberapa dekade yang lalu, pengontrolan berbagai proses
di industri masih masih menggunakan cara konvensional, yaitu dengan
menggunakan ratusan relai bahkan ribuanrelai yang disusun sedemikian rupa untuk
menkontruksi logika kontrol yang dirancang. rclai-relai tersebut memerlukan
pengkabelan yang rumit sehingga menimbulkan berbagai masalah. Perancangan
PLC awalnya bertujuan untuk menggantikan kontrol relai yang tidak fleksibel.
Kelebihan PLC dibandingkan kontrol relai adalah PLC dapat diprogram, yaitu
fungsi kontrol dapat dengan mudah diubah dengan memodifikasi program dalam

perangkat lunak.

Salah satu aplikasi PLC  adalah untuk.mengontrol motor di elevator.
Elevator berguna saat digunakan di-gedung bertingkat. Hampir semua gedung
bertingkat di kota-kota besar menggunakan elevator. Elevator digunakan untuk
memudahkan naik turunsgedung. Dengan elevator, orang dapat. menggunakan

waktunya seefisien mungkin untuk-dapat.melakukan tugas.lainnya'secara optimal.

Untuk itu penulis mengambil judul “Prototipe Elevator Tiga Lantai Berbasis
PLC & IoT Sebagai Media Pembelajaran” dengan tujuan yaitu untuk
mensimulasikan elevator dalam ukuran yang lebih kecil agar tidak terjadi kesalahan
saat pembuatan elevator yang sebenarnya dan untuk menunjang kebutuhan

pembelajaran PLC bagi para mahasiswa.

13
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1.2. Rumusan Masalah
Adapun rumusan masalah dari Tugas Akhir ini adalah:
1. Bagaimana cara kerja sistem pengendali prototipe elevator tiga lantai
menggunakan PLC Omron CP1E-N40S1DR-A?
2. Bagaimana menentukan kendalidnput dan output sesuai dengan tipe
dan jenis PLC yang digunakan?
3. Bagaimana keeepatan putaran motor DC 12V jikadiberi beban yang
berbeda?
1.3. Tujuan

Adapun tujuan dari pembuatan prototipe elevator tiga lantai berbasis PLC

& 1oT adalah sebagai berikut:

1. Mengetahui cara kerja sistem pengendali prototipe elevator tiga
lantai menggunakan PLC Omron CP1E-N40S1DR-A

2. Mengetahui cara menentukan kendali input dan output sesuai dengan
tipe dan jenis PLC yang digunakan

3. Mengetahui kecepatan putar motor- DC 12V dengan diberi beban
yang berbeda

1.4. Batasan Masalah

Berikut merupakan batasan'masalah dari Tugas Akhir ini:

1. Dalam ' penulisan laporan ini_ penulis =membahas mengenai
pemograman PLC elevator tiga lantai menggunakan PLC Omron
CP1E-N40S1DR-A

2. Alat yang dibuat hanya prototipe yang menggunakan suplai listrik

satu fasa

1.5. Luaran

Luaran yang diharapkan dari Tugas Akhir ini yaitu:

1. Laporan Tugas Akhir
2. Prototipe elevator tiga lantai berbasis PLC & IoT sebagai media

pembelajaran

Politeknik Negeri Jakarta
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BAB YV
PENUTUP
Kesimpulan

Berdasarkan hasil dan pembahasan pada bab yang telah dipaparkan

sebelumnya, maka dapat disimpulkan bahwa:

Programmable Logic Controller (PLC) merupakan, suatu perangkat
elektronik yang memiliki kemampuan untuk menyimpan. perintah yang
telah diprogram  dan dapat diproses untuk dilakukan eksekusiv oleh
outpuinya

Penggunaan PLC lebih efisien dibandingkan dengan penggunaan relai yang

membutuhkan lebih banyak pengkabelan

. /Berdasarkan pengujian deskripsi kerja, pada mode manual ini terkadang

pintu elevator masih terbuka secara otomatis ketika tombol buka belum
ditekan.

Pada prototipe elevator tiga lantai ini, alat kontrel utamanya yaitu PLC

. Berdasarkan data pengujian kecepatan putaran motor, diketahui bahwa

semakin tinggi tegangan yang diberikan kepada metor maka kecepatan

putaran akan semakin tinggi dan arus yang dibutuhkan semakin besar.

Saran

. Perencanaan sistem kendali'PLC-harus memahami software dan hardware

sehingga program dapat berjalan sesuai deskripsi
Diperlukan penandaan kabel agar mempermudah dalam melakukan

pengecekan rangkaian

. Diperlukan kemampuan dalam membuat program PLC agar dapat berjalan

sesuai deskripsi kerja

55
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Lampiran 3 Jobsheet Prototipe Elevator Tiga Lantai
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Pengukuran Arus Pada Prototipe Elevator 3 lantai Berbasis
PLC dan IoT

1. Tujuan
Praktek ini bertujuan agar Praktikan roarrpu:

1. Mahasiswa dapat membuat ranglaian kontrol pada prototipe elevator 3 lantai
berbasis FLC danloT

2. Mahasiswa matnpu membuat Program esp8266 sebagai monitoning

3. Mahasiswa diharapkan mampu mengukur arus berdasarkan beban pada
kabin elevator

4. Mahasiswa dapat menganalisa cara ketja prototipe elevator

2. DasarTeori

Definisi Programtrable L ogic Controller menurut Capiel (1982) adalah sistem
elektronik vang beroperasi secara digital dan di-desain untuk perakaian di
linglamngan industri, dimara sistemin menggunakan memori yang dapat diprogram
urtuk penyimparan secara intemal instruksi-instruksl yang mengitnplementasilan
fungsi-fungsi spesifik seperti logika, urutan, perwaktuan, pencacahan dan operasi
antmatik unfuk mengontrol mesin atau proses melalui modul-modul /O digital
traupun aralog.

Input Device

PLC

Output PLC

Load

Gavabay I Frinsip Kevja
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Definisi Programmable Logic Controller menurut Capiel (1982) adalah
sistem elektronik yang beroperasi secara digital dan di-desain untuk pemakaian
di lingkungan industri, dimana sistem ini menggunakan memori yang dapat
diprogram untuk penyimpanan secara internal instruksi-instruksi yang
mengimplementasikan  fungsi-fungsi  spesifik  seperti logika, urutan,
perwaktuan, pencacahan dan operasi aritmatik untuk mengontrol mesin atau
proses melalui modul-modul /O digital maupun analog. (Norgantara, 2020).
Bagian-bagian PLC terdiri dari:
1. Central Processing Unit (CPU)

eyeyer 11abap yiuya3iod wizi eduey

Unit pemrosesan pusat (CPU) bekerja untuk mengambil instruksi dari
memori, kemudian menulis kode dan menjalankan instruksi tersebut. Dalam
prosesnya, CPU menghasilkan sinyal kontrol sesuai dengan proses program
yang ada, menghubungkan input dan output sesuai dengan instruksi yang
digunakan. Dalam pemrosesan data, prosesor memproses dan mengingat semua
program yang telah dimasukkan, selama pemrosesan, program PLC secara
otomatis menyesuaikan keadaan input dan output sesuai dengan program yang
telah dimasukkan.

CPU mengambil instruksi dari memori, meng-kodekan dan kemudian
mengeksekusi instruksi tersebut. Selama proses tersebut, CPU menentukan
keputusan untuk pengontrolan atau menghasilkan sinyal kontrol, mentransfer
data dari input output, serta melaksanakan fungsi aritmatik dan logika, dan

mendeteksi sinyal dari luar CPU.
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w 2. Programming Device

2: Programming device yaitu sering disebut console atau perangkat alat untuk
o memasukan instruksi yang digunakan sebagai program bagi pengaturan sistem
Q

3 yang ada, dan dapat dilakukan dengan komputer. Pada console ini digunakan
g untuk memasukan, mengedit, memodifikasi dan memonitor program yang ada
=4 dalam memori PLC.

=

o 3. Memory

v . . . . .

% Memory yaitu untuk menyimpan semua fungsi atau instruksi dan data yang
c

=]
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dimasukan sesuai program yang ada. Sebelum PLC digunakan untuk

pengontrolan sistem, maka harus memasukan instruksi sesuai dengan
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mnemonic-nya yang dibuat dalam suatu program. Instruksi tersebut dimasukan
dan disimpan secara berurutan dengan otomatis. Menurut jenisnya memori
dapat dibagi menjadi dua, yaitu Random Access Memory (RAM) dan Read
Only Memory (ROM).
4. Input/Output
Input/output modul yaitu suatu port interface yang menghubungkan
rangkaian utama dengan PLC, yang tergantung pada semua peralatan yang

digunakan sebagai input dan output yang diinginkan. Dengan demikian

eyeyer 11abap yiuya3iod wizi eduey

input/output merupakan suatu perangkat elektronik sebagai perantara antar unit
pemroses atau prosesor dengan peralatan input/output luar. Pada bagian input
berfungsi untuk mengkonversikan sinyal digital atau analog yang akan diproses
oleh unit pemroses. Bagian output berfungsi untuk mengeluarkan sinyal yang
telah diolah oleh prosesor untuk menggerakan relai atau kontaktor yang
selanjutnya menggerakan plant atau proses yang dikontrol.
5. Power Supply

Power supply vaitu untuk sumber energi bagi operasional PLC, sangat
tergantung pada spesifikasi tegangan yang ada pada PLC. Unit catu daya ini
merupakan tegangan bolak-balik (AC) yang sebesar 110-220 V. Sedangkan

untuk supply peralatan input berupa tegangan DC sebesar 12 atau 24 V.
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FROM RONER SUPPLY 12V

Motor DC
Pintu Lt3

]

6A

12V DC MOTOR SUPPLY FROM
POWER SUPPLY
F2

12+
12:

Gambar 4 Wiring Kontrol esp8266 to Sensor IR

3
L4
®
£
s

oe  InfraRed

Ve

Gambar 3 Wiirng forward Reverse Motor DC
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Prosedur Percobaan Motor Naik

1.

Buatlah rangkaian seperti pada gambar 2 dan 3 diatas

- Atur tegangan pada Power Supply 12VDC dengan tegangan 10,3V,

11,3V, 12,3V

- Ukur Tegangan, Arus, & Kecepatan Putaran Motor (RPM)

2. Gantilah beban pada setiap tegangan pada saat naik 0 — 1kg
3. Amati Tegangan, Arus, dan Kecepatan Putaran Motor (RPM) yang
dihasilkan
Tabel data pengujian motor naik dengan beban........
Kecepatan
No Posisi Kabin Tegangan (V) Arus (mA) Putaran
(RPM)
1 Lantai 1 Ke Lantai
2
Lantai 2 Ke Lantai
2
3
Lantai 1 Ke Lantai
3
1
Tabel data pengujian motor naik dengan beban........
Kecepatan
No Posisi Kabin Tegangan (V) Arus (mA) Putaran
(RPM)
Lantai 1 Ke Lantai
1
2
Lantai 2 Ke Lantai
2
3
3 Lantai 1 Ke Lantai
) 1
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Tabel data pengujian motor naik dengan beban........
Kecepatan
No Posisi Kabin Tegangan (V) Arus (mA) Putaran
(RPM)
Lantai 1 Ke Lantai
1
2
Lantai 2 Ke Lantai
2
3
3 Lantai 1 Ke Lantai

1

Prosedur Percobaan Motor Turun

1.

Buatlah rangkaian PLC seperti pada gambar 2 dan 3 diatas

- Atur tegangan pada Power Supply dengan Tegangan 10,3V, 11,3V,
12,3V

- Ukur Tegangan, Arus, & Kecepatan Putaran Motor (RPM)
Gantilah beban pada setiap tegangan pada saat turun 0 — lkg

Amati Tegangan, Arus, dan Kecepatan Putaran Motor (RPM) yang
dihasilkan

Tabel data pengujian motor turun dengan beban........

Kecepatan
No Posisi Kabin Tegangan (V) Arus (mA) Putaran
(RPM)
Lantai 1 Ke Lantai
1
2
Lantai 2 Ke Lantai
2
3
3 Lantai 1 Ke Lantai

1
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