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Abstrak

Penelitian ini mengembangkan sistem keamanan elevator 4 lantai berbasis
Programmable Logic Controller (PLC) dengan integrasi Radio Frequency
Identification (RFID) pada Human Machine Interface (HMI) Haiwell. Sistem ini
bertujuan untuk meningkatkan keamanan _dan “efisiensi operasional dengan
mengontrol akses dan memonitor.“data pengunjung secara, real-time. Data
pengunjung dapat diunduh dalam format .csv untuk analisis lebih-lanjut. Metode
penelitian meliputi desain alat, pemilihan kamponen, perakitan, dan pengujian.
Hasil penelitian menunjukkan bahwa integrasi teknologi RFID dan PLC mampu
meningkatkan keamanan, kemudahan, dan efisiensi dalam pengoperasian elevator,
menawarkan solusi yang lebih cerdas dan efisien untuk sistem transportasi vertikal
di lingkungan industri. Integrasi ini memungkinkan pemantauan akses elevator
secara otomatis dan mencatat setiap akses.pengunjung, sehingga meningkatkan
keamanan dan memungkinkan identifikasi aktivitas mencurigakan. Data logging
dan kemampuan unduhan data memudahkan proses-audit dan analisis penggunaan
elevator. Penelitian Ini diharapkan dapat memberikan _kontribusi dalam

pengembangan teknologi sistem kontrol dan keamanan.dibidang industri

Kata Kunci: Elevator Security;»HMI; PLC, Real=Time Monitoring, REID

Abstract

This study develops a security system for a 4-floor elevator based on a
Programmable Logic Controller (PLC) with-the Integration of Radio Frequency
Identification (RFID) on the Haiwell Human Machine Interface (HMI). The system
aims to enhance security and operational efficiency by controlling access and
monitoring visitor datain.real-time. Visitor data can be downloaded in .csv-format
for further analysis. The research methodology includes tool design, component
selection, assembly, and testing. The results show that the integration of RFID and
PLC technology can improve the security, convenience, and efficiency of elevator
operation, offering a smarter and more efficient solution for vertical transportation
systems in industrial environments. This integration allows for automatic

monitoring of elevator access and records every visitor's access, thereby enhancing
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security and enabling the identification of suspicious activities. Data logging and
This study is expected to contribute to the development of control and security

download capabilities facilitate the audit and analysis process of elevator usage.

. system technologies in the industrial field
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BAB I
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Di era digital ini hampir seluruh pekerjaan manusia dipermudah oleh mesin,
bahkan sebagian digantikan oleh mesin;“salah satunya adalah alat transportasi
vertikal yang biasa disebut Elevator atau Lift (Rianda, n.d.). Elevatoratau lift adalah
seperangkat alat yang digunakan untuk mengangkut manusia atau barang.dari suatu
tempat ke tempat Jlainnya secara vertikal (Jami, & muliawati, n.d.). Elevater
merupakan alat” transportasi bekerjassecara otomatis(Adriansyah & Hidyatama,
2014).

Salah satu alat pengendali berbasis logika yang umum digunakan adalah PLC
(Sudaesi & Wahyu Wirlasto, n.d.). Sistem pengontrolan menggunakan PLC dalam
bidang otomasi (F Fathahillah, 2017)..PL.C banyak digunakan dalam dunia industri
sebagai pengendali alat-alat industri-yang digunakan,  Pengendalian lift
menggunakan PLC memiliki kinerja dan kemudahan yang lebih baik jika
dibandingkan dengan pengendalian lift menggunakan kontakrelay biasa, baik dari
segi perancangan dan pengkabelan maupun perawatan (Yudin et-al., 2023).

Pada, penelitian yang dilakukan oleh (Noviawati et al., 2022) adalah
rancangan prototipe elevator dikendalikan menggunakan Arduinor Atmega2560
sebagai pengendali dan RFID sebagaiidentifikasi lantai Akan tetapi, pada
penelitian tersebut terdapat. kekurangan yaitu -sistem Monitoring. Penelitian
selanjutnya yang dilakukan oleh (Halimi“et al., 2020) membuat Trainer Elevator
berbasis PLC dengan monitoring SCADA.

Pembuatan  prototipe elevator sangat penting digunakan untuk
mensimulasikan elevator dalamukuran yang lebih kecil agar tidakterjadi kesalahan
saat pembuatan elevator yang sebenarnya“(Khoirurrizal;»2021). Fungsi lain dari
PLC yaitu untuk membaca Sensor RFID. Sensor ini terdiri dari dua bagian
penting yaitu transceiver (pembaca) dan transponder (tag) (Prihantoni & Eliza,
2022). Setiap tag menyimpan datayang berbeda. Data tersebut merupakan
data identitas tag. Pembaca akan membaca data dari tag melalui gelombang
radio. Pembaca biasanya terhubung ke mikrokontroler. Mikrokontroler ini

berfungsi untuk mengolah data yang diperoleh dari reader.
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Penelitian ini dibatasi pada pengembangan sistem pengendalian dan
keamanan pada modul latih elevator 4 lantai menggunakan PLC Omron CP1E-
N40SDR-A dan integrasi RFID. Fokus penelitian ini adalah pada pemrograman
PLC untuk mengontrol operasi elevator serta penerapan RFID sebagai sistem
keamanan dan pendataan pengunjung. Sistem yang dikembangkan hanya akan diuji
padamodul latih, bukan padaelevator.sebenarnya. Pengujian.dilakukan padamodul
latih atau prototipe, sehingga-hasil penelitian ini mungkin tidak sepenuhnya dapat
diterapkan pada skala_industri tanpa modifikasi lebih lanjut. Selain itu, penelitian
ini tidak mencakup aspek mekanis dari elevator, seperti desain fisik kabin atau
mekanisme penggerak, melainkan terbatas pada aspek pengendalian elektronik dan
pemrogramannya.

Pada penelitian ini, melakukan pengembangan dari alat yang sebelumnya
telah dibuat oleh Aryo Budi Prakoso, Fajar-Kurnia, Harits Jamaludin, dan Zaki
Almaududi. Alat ini merupakan modul latih elevator 4 lantai yang sudah cukup
baik dalam hal fungsionalitas dasar. Namun, terdapat beberapa aspek yang perlu
diperbaiki dan ditingkatkan, terutama pada pintu- kabin yang sebelumnya
mengalami beberapa kendala operasional, wiring. yang memerlukan penataan
ulang untuk meningkatkan efisiensi dan keamanan, serta-penggantian HMI dan
PLC untuk memastikan sistem» kontrol yang lebih*modern dan responsif. Maka
dari itu penelitian ini, akan membahas terkait Pemrograman PLC Omron CP1E-
N40SDR-A Pada Modul Latih Elevator 4 Lantai.dengan RFID. Dimana tidak hanya
dapat mengontrol, tetapi juga menjadi sistem keamanan yang dapat menampilkan
data pengunjung yang menggunakan elevator pada loT dan Scada. Penelitian-
penelitian terdahulu menjadi landasan dalam penelitian ini untuk mengembangkan
sistem pengendali‘yang_lebih pintar dan efisien guna meningkatkan penggunaan
PLC yang lebih potensial.
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1.2

1.3

1.4.

Perumusan Masalah

Permasalahan pada Skripsi ini adalah:

Bagaimana memprogram PLC sebagai sistem pengendali utama pada Modul
Latih Elevator 4 Lantai?

Bagaimana mengembangkan sistem kontrol PLLC.yang dapat menjadi sistem
keamanan bagi pengunjung?

Bagaimana sistem pendataan pengunjung untuk menghitung. berapa total

pengunjung?

Tujuan

Tujuan dari Skripsi ini adalah:

Melakukan pemrograman pada PLC sebagai sistem pengendali utama dari
motor dan sensor yang berada di sistem elevator

Mengembangkan sistem kontrol. PLC pada Modul Latih Elevator 4 Lantai.
Menerapkan Sistem RFID padaModul Latih Elevator4 Lantai sebagal media

untuk membaca data pengunjung.

Luaran

Penulisan skripsi ini memiliki.luaran sebagai berikut:

Sistem Kontrol PLC pada Modul Latih Elevator 4 lantai.

Laporan skripsi mengenai Pemrograman PLC CP1E-N40SDR-A PadaModul
Latih Elevator 4 Lantai.

Artikel Ilmiah yang akan dipresentasikan pada seminar nasional.

SOP Modul'Latih Elevator Pada Gedung Berbasis PLC dengan monitoring
SCADA dan IoT.

Modul Latih Elevator Pada Gedung Berbasis PLC dengan monitoring SCADA dan
loT.
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1.

BAB V
PENUTUP

5.1 Kesimpulan

Berdasarkan data hasil pengujian dan.analisa-dataterkait penelitian ini, ada

beberapa hal yang dapat penulis simpulkan antara lain :

Sistem kontrol ~yang dikembangkan tidak hanya berfungsi “untuk
mengendalikan .operasi elevator, tetapi juga sebagai sistem keamanan
dengan integrasi teknologi.RFID.

Implementasi RFID memungkinkan pencatatan data pengunjung secara
real-time, yang kemudian dapat diunduh dalam format .csv untuk analisis
lebih lanjut.

Penelitian ini berhasil memprogram PLC Omron CP1E-N40SDR-Asebagai
sistem pengendali utama pada modul latih elevator 4 lantai. Sistem ini
mampu mengendalikan-motor dansensor yang adadielevator dengan baik.
Sistem ini mampu mengendalikan moter dan sensor yang ada di elevator
dengan baik.

Penelitian ini memberikan kontribusi yang signifikan dalam pengembangan
teknologi sistem kontrol dan keamanan di bidang ind ustri, khususnya dalam
sistem transportasi vertikal.

Data logging dan kemampuan unduhan data memudahkan proses audit dan
analisis penggunaan elevator.

5.2 Saran

1. Disarankan untuk mengembangkan sistem RFID lebih lanjut, khususnya

dalam hal jarak baca dan kecepatan deteksi.

2. Disarankan untuk menyempurnakan Human-Machine Interface (HMI) yang
digunakan, dengan.menambahkan fitur yang lebih interaktif..dan~user

friendly agar mudah dioperasikan oleh pengguna non-teknis.

3. Menyediakan fitur diagnostik untuk membantu dalam pemecahan masalah
jika pembacaan RFID gagal.

66
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JOBSHEET 1

Membuat Project Baru

1.1. Tujuan Pembelajaran

Setelah membaca jobshee
oftware Cx-Programmer.

1.2. Langkah

Langkah-langkah dal at proj

.o.‘ oject baru pada
3uka Software Cx-P mmer, p

t “\\m
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@Earnirw | —opEEEx|[Blealanns B BERE |
(288 | v % [[BE[S[aarmmpuey>|

1DATugas Akhirita.cxp.
2TA ELEVATOR BARU.cxp
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4TA_ELEVATOR.cxp

5TA ELEVATOR[T].cxp.

6 CUsers\..\Untitled.cxp
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TR - | Setnos. |
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JOBSHEET 2

Pengaturan High Speed Counter

2.1. Tujuan Pembelajaran

Setelah membaca jobsheet 2, pembaca dapat melakukan-pengaturan untuk
Mengaktifkan alamat input.sebagat High Speed Counter.

2.2.Langkah Kerja
Langkah-langkah dalam melakukan pengaturan High Speed Counter adalah:
1. /Pada Tampilan Awal Proyek Baru, Klik “Settings”.

Q Untitled - CX-Programmer - [NewPLC1.NewProgram1.Section1 [Diagram]]
@E\\e Edit View [nsert PLC Pregram Simulation Toels Window Help

O d| R D LR A LS MK
=R Eh: e BE E
oA EOE b =S

E-% MewProject
=14 NewPLC1[CP1E] Offline
23 Symbols

% Memory : H
=% Programs bvssosossossossssins i
E‘@ MewProgram1 (00)

5 Symbals

...F Section1

@ END

EEND [Program Name : NewProgram1]
[Section Name : Section1]

2. Klik “Built=in input” pada bar pada pop-up.
B8 PLC Settings - NewPLC1 - X
File Options Help

Startup/CPL) Settings I Timings I Input constant | Builtin R$232C Port I Serial Option Porf  Builtdn Input I Pyl 4| ¥

High Speed Counter 0 High Speed Counter 1
¥ Use high speed counter 0 I Use high speed counter 1
Counting mode ' Linearmode ¢ Circular mode Counting mode (&

Circular Max. Court |0 Circular Max. Count |0

Reset Software reset hd Resst Z phase, software reset
Input Setting - Input Setting | Differential phase input
High Speed Counter 2 High Speed Counter 3

- I Use high speed counter 3
Counting mode & o Courting mods (o]

Circular Max. Court |0 Circular Max. Court |0
Reset Reset
Input Setting Input Setting

High Speed Courter 4 High Speed Courter 5
I Use high speed counter 4 [™ Use high speed counter 5
Counting mode 8] Counting mode

(o
Circular Max. Court |0 Circular Max. Count |0
Reset Resst
Input Setting Input Setting

Intemupt Input
N2 [Nomal x| ma [Nomal =] e [vomal | ins [Nomal =l
IN6 ‘Normal j IN7 |Nurma\ j

CP1E-N40 |Offline

e lalu pada kolom “Reset” pilihlah “Software Reset”,
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lalu pada kolom “ Input setting” pilihlah “Diffrential phase input”.

lalu ceklis “Use high speed counter 0.
Setelah selesai diatur, klik X.
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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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JOBSHEET 3

Pemrograman pada Software Cx-Programmer

3.1. Tujuan Pembelajaran

Setelah membaca jobsheet 3, pembaca dapat membuat Program
padaSoftware Cx-Programmer.

3.2.Membuat Nama Section Program
3.2.1. Langkah Kerja

Langkah-langkah dalam membuat nama sectrion adalah:

1. Buatlah Section.lnput; Klik kanan “Section’ lalu.pilihlah ’Rename”.

D Untitled - CX-Programmer - [NewPLC1NewProgram1.Section1 [Diagram]]
[ File Edit View Inset PLC Program Simulation Tools Window Help

DEEH M SR &&® MERY DTN AL S R &
S e | BB & &
DRBEEOS SR EE =k}

BE B

B

x| {0

[Program Name : NewProgrami]

-8 NewProject
-8 NewPLCIICP1E] Offline [Section Name : Sectiont]
-5 symbols

(&) Settings

< Memory
=% Programs

£-% NewProgram1 (00)

LE ols
T
L. END Open
[E] Open Mnemonics

Goto Rung/Step...
Goto Commented Rung
Goto Attached Comment
& cut
Copy
Paste
Delete
Functjon Block (ladder) generstion

Reusable File »

Move Up
Move Down

v Allow Docking
Hide.

Float In Main Window

Properties
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2. Buatlah nama section menjadi “Input”.

E@ MewProgram (00)
----- = Symbols

aaa

T |

3.3. Membuat Section Baru
----- = Symbaols

ERE)

3.3.1. Langkah Kerja
Langkah-langkah dalam membuat section baru adalah:

1. Buatlah Section baru, klik kanan “NewProgram1” lalu pilihlah “Insert
Section”.

B Untitled - CX-Programmer - [NewPLC1.NewProgram LINPUT [Diagrami]
File Edit View Inset PLC Program Simulation Tools Window Hel
[ File Edit View | PLC Prog Simul Tools Window Help

DEHEh &% & MBI | DINR || ALY & | &
& [ B2 = &
CEABOE &= =T

BE | B

3

48 NewProject

-8 NewPLCI[CPIE] Offline

izl o [Program Name : NewProgram1]
[Section Name : INPUT]

2 Symbols
Settings
%% Memory ; ;
=4 Programs Govossssnsscisssissins
BB NewProgram1 (00)
-2 Symbols Open
S |
END
Ci & Compile
Partial Transfer 4
Goto Rung/Step...
Goto Commented Rung
Goto Attached Comment
¥ cut
Copy

Paste
Delete

Rename

v Allow Docking
Hide

Float In Main Window

Properties




2

Mame:

ﬂ General | Comments I

Section Properties

Steps:

L

a

uatlah Section baru !embali, dan buat ‘erl

dibawah ini

2. Buatlah nama section baru menjadi “AUTO” lalu enter.

eog ||

1\/ (
y

amaly

U
=0

!‘

JAKARTA

=
o

4.1. Langkah
Langkah-lang

Membuat Proc

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
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3. Masukkan alamat input sesuai dengan tabel dibawah ini.

Input
No Nama Alamat Sinyal Keterangan
1 High-Speed Counter CIO 00.00 Digital | Rotary Encoder A
Phase A
2 High-Speed Counter CIO 00.01 Digital | Rotary Encoder B
Phase B
3 UP_LT1 CIO 00.02 Digital Pemanggil lantai
1
4 DOWN_LT 2 CIO 00.03 Digital Pemanggil lantai
2
5 UP_LT2 C10.00.04 Digital Pemanggil lantai
2
6 DOWN_LT3 CI10.00.05 Digital Pemanggil lantai
3
7 UP_LT3 CIO 00.06 Digital Pemanggil lantai
3
8 DOWN_LT4 CI10 00.07 Digital Pemanggil lantai
4
9 CB_LT4 CIO 00.08 Digital Tombol kabin
lantai 4
10 CB LT3 CIO 00.09 Digital Tombol kabin
lantai 3
11 CB_LT2 CIO 00.10 Digital Tombol kabin
lantai 2
12 CB_LT1 ClO 00.11 Digital Tombol kabin
lantai 1
13 PB_OPEN Cl0 01.00 Digital Tombol buka
pintu
14 PB_CLOSE ClO 01.01 Digital Tombol tutup

pintu
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15 EMERGENCY Cl0 01.02 Digital Tombol darurat
16 LOADCELL Cl0 01.03 Analog Sensor Berat
17 OPTOCOUPLER 1 ClO 01.04 Digital Sensor
optocoupler 1
18 OPTOCOUPLER 2 ClO 01.05 Digital Sensor
optocoupler 2
19 OPTOCOUPLER_3 Cl10 01.06 Digital Sensor
optocoupler 3
20 OPTOCOUPLER 4 ClO 01.07 Digital Sensor
optocoupler 4
21 | SS.AUTO/MANUAL CIO 01.08 Digital Selektor Switch
22 INFRARED CIO 01.09 Digital Sensor Infrared
23 PB_UP MANUAL Cl1O 0110 Digital Tombol naik
manual
24 | PB_DOWN_MANUAL ClO01.11 Digital Tombol turun

manual
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Langkah-langkah dalam membuat Program Auto adalah:

m [l POSIS] KABIN LANTAL 1

3.5.Membuat Program Auto
3.4.1. Langkah Kerja
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© 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

1. Buatlah Program Auto seperti gambar dibawah ini.
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Langkah-langkah dalam membuat program Output adalah:
1. Buatlah Program Output seperti gambar dibawah ini

3.8.Membuat Program Output
3.4.1. Langkah Kerja

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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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. Masukkan alamat Output sesuai dengan tabel dibawabh ini.

Output

No Nama Alamat Sinyal Keterangan

1 Buzzer CIO Digital Rotary Encoder A
100.00

2 7 _SEGMENT 1 CIO Digital Rotary Encoder B
100:01

3 7_SEGMENT_2 CIO Digital Pemanggil lantai 1
100.02

4 7 _SEGMENT 3 CIO Digital Pemanggil lantai 2
100.03

5 K1A CIO Digital Pemanggil lantai 2
100.04

6 K2A CIO Digital Pemanggil lantai 3
100.05

7 K3A CIO Digital Pemanggil lantai 3
100.06

8 K4A CIO Digital Pemanggil lantai 4
100.07

9 K5A CIO Digital Tombol kabin lantai 4
101.00

10 K6A CIO Digital Tombol kabin lantai 3
101.01

11 L. UP CIO Digital Tombol kabin lantai 2
101.03

12 L_DOWN CIlO Digital Tombel-kabin lantai 1
101.04

13 L AUTO CIO Digital Tombol buka pintu
101.05

14 L_MANUAL CIO Digital Tombol tutup pintu
101.06
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3.9.Membuat Program lot_Scada
3.4.1. Langkah Kerja
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JOBSHEET 4

Simulasi Software Cx-Programmer
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4.1. Tujuan Pembelajaran

Setelah membaca jobshee ulasi pada Cx-

Programmer.

4.2. Langkah
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JOBSHEET 5

Download Program PLC
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5.1. Tujuan Pembelajaran

Setelah membaca jobsheet 5, pembaca dapat melakukan Download Program
PLC.

5.2.Langkah Kerja

Langkah-langkah dalam membuat alarm adalah:

2 ta - O-Programmer - [NewPLL1.TUGAS_AKHIR_PEMROGR UL_LATIH ELEVATOR, 4 LANTALIOT SCADA [Disgrami]
[ fle Edit Wiew Jrset PLC stion Jook Window Help

0@ ol LR || &EN n K
aqQq (S MER B (LA | — O Lok @@ B2
Ei@ﬁ.’;@ﬁﬁ%?l‘:’mf B8

eyjeyjer 1aba yiuyalijod uizi eduey

==
Q
x
a)
©
-+
Y]
g.
;
v
o
;I
(1)
x
E.
x
2
D
Q
(1)
='
e
)
Q
*
-+
)

1. KIlik logo pada bar seperti yangh ditunjukan oleh tanda panah pada
gambar atau dengan menekan tombol shortcut “Ctrl + W untukn
memulai mode online.

CX-Programmer v9.0

About to connect to the PLC,
! % Do you wish to continue ?
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2. Tekan “Yes” pada menu pop-up, maka tampilan garis:akan berwarna
hijau yang menadakan-bahwa.mode online sudah.aktif:
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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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5. Klik OK jika download program sudah selesai.



6. Klik kembali logo pada bar seperti yangh ditunjukan oleh tanda panah

pada gambar atau dengan menekan kembali tombol shortcut “Ctrl + W”

untuk menghentikan mode online.
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No Komponen Spesifikasi Jumlah Kode

1 |HMI Haiwell, C7H-RW 1 11HMI1
2 | Seven Segment - 4 155G(1-4)
3 | Pilot Lamp Shemsco, AD22-22DS 4 H(1-4)
4 | Push Button Red Push Button 15 PB(1-15)
5 | Selector Switch Hanyoung, CRSL-253A1 1 SS1

6 | Power Switch - 1 551

7 | Fuse Fuse Holder A461 1 5FS1

8 | MCB 1P Shukaku, SKU-899, C2 1 5F1
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Socket Male Socket Female
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1
| 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23 24 25 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14
- Socket A Socket B Socket C Socket D
No Keterangan No Keterangan No Keterangan No Keterangan
e 1 | Push Button Up 1 | RS232-GND 2 |COM 1 | Push Button Close
3 | Lampu Up 3 | RS232-Tx 4 124VDC 3 | Push Button Open
— 5 | Lampu Down 5 | RS232-Rx 8 |5VvDC 5 | Push Button Up Lt 3
7 | Seven Segment 3 7 | Lampu Auto 10 | + Motor Pintu Lt 4 7 | Push Button Up Lt 1
N 9 | Seven Segment 2 9 | Encoder A 13 | - Motor Pintu 9 | Push Button Down Lt 4
13 | Buzzer 11 | Encoder B 14 | Lampu Manual 11 | Push Button Down Lt 3
B 15 | LS B-2 13 | Loadcell 15 | Lampu Auto 13 | Push Button Down Lt 2
17 | LS B-1 14 | 24VDC 17 | - Motor Kabin 15 | Push Button Emergency
19 | LS A-2 16 | Optocoupler Lt 4 19 | + Motor Kabin 17 | Push Button Lt 4
N 21 | Push Button Down 18 | Optocoupler Lt 1 21 | + Motor Pintu Lt 3 19 | Push Button Lt 1
23 | Seven Segment 1 20 | Optocoupler Lt 2 23 | + Motor Pintu Lt 2 21 | Push Button Lt 2
| 22 | Optocoupler Lt 3 25 | + Motor Pintu Lt 1 23 | Push Button Lt 3
24 | Infrared 25 | Push Button Up Lt 2
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	-    /11.1:E
	-24V    /11.7:E
	A    /11.3:E
	A    /11.8:E
	B    /11.3:E
	B    /11.8:E
	B+    /12.3:E
	E+    /12.3:D
	ETHERNET    /11.5:E
	GND    /11.2:E
	GND    /13.3:C
	GND    /13.3:F
	GND    /13.7:C
	GND    /13.7:F
	RX    /11.2:E
	TX    /11.2:E
	/12.4:B
	/14.7:B
	/15.2:E
	/15.3:E
	/15.4:E


	+
	-5+
	Multi-line
	/5.5:E


	-24+
	Multi-line
	/5.5:E



	A
	-A
	Multi-line
	/15.3:C


	-A0
	Multi-line
	IN    /13.3:D
	IN    /13.3:F
	IN    /13.7:D
	IN    /13.7:F
	/13.1:D
	/13.1:F
	/13.6:D
	/13.6:F
	/14.1:D
	/14.1:F
	/14.4:D
	/14.4:F


	-6A1
	Multi-line
	/6.1:F
	/7.1:F
	/8.1:A
	/9.1:A
	/6.2:F
	/6.3:F
	/6.4:F
	/6.5:F
	/6.6:F
	/6.7:F
	/6.8:F
	/7.3:F
	/7.4:F
	/7.5:F
	/7.6:F
	/7.7:F
	/7.8:F
	/8.1:B
	/8.2:B
	/8.3:B
	/8.4:B
	/8.5:B
	/8.6:B
	/8.7:B
	/8.8:B
	/9.2:B
	/9.3:B
	/9.4:B
	/9.5:B
	/9.6:B
	/9.7:B



	B
	-B
	Multi-line
	/15.4:C



	BI
	-BI
	Multi-line
	/15.3:C



	BLACK
	-BLACK
	Multi-line
	3    /12.6:D
	A-    /12.3:D
	DT    /12.4:D
	/12.1:D



	BZ
	-BZ1
	Multi-line
	x1;x2    /8.3:E



	C
	-C
	Multi-line
	/15.4:C



	COM
	-COM
	Multi-line
	/5.5:E



	D
	-D
	Multi-line
	/15.3:C


	-D0
	Multi-line
	/13.1:C
	/13.1:F
	/13.6:C
	/13.6:F
	/14.1:C
	/14.1:F
	/14.4:C
	/14.4:F



	F
	-5F1
	Multi-line
	1;2    /5.1:E



	FS
	-5FS1
	Multi-line
	2;1    /5.1:C



	G
	-G
	Multi-line
	/15.2:C



	GND
	-GND
	Multi-line
	/5.4:E
	/13.1:C
	/13.1:F
	/13.6:C
	/13.6:F
	/14.1:C
	/14.1:E
	/14.4:C
	/14.4:E



	GREEN
	-GREEN
	Multi-line
	2    /12.6:E
	A+    /12.3:E
	SCK    /12.4:E
	/12.1:E



	H
	-H1
	Multi-line
	x1;x2    /9.5:E


	-H2
	Multi-line
	x1;x2    /9.6:E


	-H3
	Multi-line
	x1;x2    /9.6:E


	-H4
	Multi-line
	x1;x2    /9.7:E



	IF
	-14IF2
	Multi-line
	E    /14.6:E



	K
	-K1A
	Multi-line
	A1;A2    /8.6:E
	5;9    /10.2:B
	7;11    /10.2:C
	12;8    /10.8:C


	-K2A
	Multi-line
	A1;A2    /8.7:E
	10;2    /10.3:D
	5;9    /10.6:D
	10;6    /10.2:D


	-K3A
	Multi-line
	A1;A2    /8.7:E
	1;9    /10.2:E
	6;10    /10.3:E
	7;11    /10.7:E


	-K4A
	Multi-line
	A1;A2    /8.8:E
	1;9    /10.2:B
	10;2    /10.5:D
	10;6    /10.4:D


	-K5A
	Multi-line
	A1;A2    /9.3:E
	1;9    /10.2:B
	3;11    /10.4:E
	8;12    /10.5:E


	-K6A
	Multi-line
	A1;A2    /9.4:E
	5;9    /10.2:B
	11;7    /10.2:D
	12;8    /10.8:C


	-K7A
	Multi-line
	A1;A2    /9.4:E



	L
	-L
	Multi-line
	/5.4:E



	LS
	-LS
	-A
	Multi-line
	/10.7:B


	-B
	Multi-line
	/10.8:B




	LT
	-LT
	Multi-line
	/15.4:C



	M
	-10M1
	Multi-line
	+;-    /10.6:G



	MP
	-10MP1
	Multi-line
	+;-    /10.2:G


	-10MP2
	Multi-line
	+;-    /10.3:G


	-10MP3
	Multi-line
	+;-    /10.4:G


	-10MP4
	Multi-line
	+;-    /10.5:G



	N
	-N
	Multi-line
	/5.4:E



	P
	-5P1
	Multi-line
	1;2;PE    /5.4:B


	-5P2
	Multi-line
	1;2;PE    /5.6:B



	PB
	-PB1
	Multi-line
	13;14    /6.4:C


	-PB2
	Multi-line
	13;14    /6.4:C


	-PB3
	Multi-line
	13;14    /6.5:C


	-PB4
	Multi-line
	13;14    /6.5:C


	-PB5
	Multi-line
	13;14    /6.6:C


	-PB6
	Multi-line
	13;14    /6.6:C


	-PB7
	Multi-line
	13;14    /6.7:C


	-PB8
	Multi-line
	13;14    /6.7:C


	-PB9
	Multi-line
	13;14    /6.8:C


	-PB10
	Multi-line
	13;14    /6.8:C


	-PB11
	Multi-line
	13;14    /7.3:C


	-PB12
	Multi-line
	13;14    /7.3:C


	-PB13
	Multi-line
	13;14    /7.4:C


	-PB14
	Multi-line
	13;14    /7.8:C


	-PB15
	Multi-line
	13;14    /7.8:C



	R
	-R1
	Multi-line
	A1;A2    /12.3:B
	9;5    /7.4:C


	-R2
	Multi-line
	A2;A1    /13.4:C
	9;5    /7.5:C


	-R3
	Multi-line
	A2;A1    /13.4:F
	9;5    /7.5:C


	-R4
	Multi-line
	A2;A1    /13.8:C
	9;5    /7.6:C


	-R5
	Multi-line
	A2;A1    /13.8:F
	9;5    /7.6:C


	-R6
	Multi-line
	A1;A2    /14.6:B
	9;5    /7.7:C


	-R7
	Multi-line
	A1;A2    /8.4:E
	13;14    /15.3:B


	-R8
	Multi-line
	A1;A2    /8.5:E
	13;14    /15.4:B


	-R9
	Multi-line
	A1;A2    /8.5:E
	13;14    /15.4:B



	RBI
	-RBI
	Multi-line
	/15.3:C



	RED
	-RED
	Multi-line
	E-    /12.3:D
	GND    /12.4:D
	GND    /12.6:D
	/12.1:D



	S
	-5S1
	Multi-line
	14;13    /5.1:B



	SS
	-SS1
	Multi-line
	1;2    /7.7:C



	VCC
	-VCC
	Multi-line
	VCC    /13.3:C
	VCC    /13.3:E
	VCC    /13.7:C
	VCC    /13.7:E
	/13.1:C
	/13.1:E
	/13.6:C
	/13.6:E
	/14.1:C
	/14.1:E
	/14.4:C
	/14.4:E
	/15.4:D
	/15.8:E



	WHITE
	-WHITE
	Multi-line
	5V    /12.6:E
	B-    /12.3:E
	VCC    /12.4:E
	/12.1:E



	a
	-a
	Multi-line
	/15.3:D
	/15.8:D



	b
	-b
	Multi-line
	/15.3:D
	/15.7:D



	c
	-c
	Multi-line
	/15.3:D
	/15.7:E



	d
	-d
	Multi-line
	/15.3:D
	/15.8:E



	e
	-e
	Multi-line
	/15.2:D
	/15.8:E



	f
	-f
	Multi-line
	/15.4:D
	/15.8:D



	g
	-g
	Multi-line
	/15.4:D
	/15.8:D




	AU
	-12AU1
	Multi-line
	/12.6:B



	E
	-11E1
	Multi-line
	/11.7:E



	HMI
	-11HMI1
	Multi-line
	/11.1:E



	HX
	-12HX1
	Multi-line
	/12.3:C



	IC
	-15IC1
	Multi-line
	/15.2:C



	IF
	-14IF1
	Multi-line
	/14.0:B
	/14.3:B


	-14IF2
	Multi-line
	/14.0:E
	/14.3:E



	LC
	-12LC1
	Multi-line
	/12.0:C



	MR
	-13MR1
	Multi-line
	/13.3:B


	-13MR2
	Multi-line
	/13.3:E


	-13MR3
	Multi-line
	/13.7:B


	-13MR4
	Multi-line
	/13.7:E



	O
	-13O1
	Multi-line
	/13.0:B


	-13O2
	Multi-line
	/13.0:E


	-13O3
	Multi-line
	/13.5:B


	-13O4
	Multi-line
	/13.5:E



	SG
	-15SG(1-4)
	Multi-line
	/15.8:C



	T
	-5T1
	Multi-line
	/5.4:D
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