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Rancangbangun Simulasi Tempat Pencucian Mobil Otomatis Berbasis Programmable
Logic Controller
Abstrak

Pada era saat ini perkembangan _teknologi sangat “pesat salah satunya dalam
mempermudah pekerjaan dengan sangat cepat. Ada banyak.alat dan fasilitas yang
dirancang untuk memenuhi kebutuhan manusia dengan cepat, dan efisien. Salah satu
industri yang menggunakan teknologi maju yang menggunakan sistem kentrol yaitu
industri pencucian mobils Pencucian mobil saat iniy dibutuhkan dilingkungan
masyarakat dikarenakan menghemat waktu dan energi yang dikeluarkan. Penelitian ini
bertujuan untuk merancang dan membangun sebuah program simulasi untuk tempat
pencucian mobil otomatis yang menggunakan Programmable Logic Controller (PLC). Sistem
ini dirancang untuk mengotomatisasi-berbagai proses pencucian, termasuk penyemprotan air,
aplikasi sabun,dan pengeringan. Program simulasi ini dibangun menggunakan perangkat
lunak PLC dan juga HMI yang memungkinkan pengontrolan dan monitoring berbagai tahap
pencucian mobil secara real-time. Metode penelitian ini melibatkan perancangan sistem,
pemrograman PLC, dan pengujian simulasi untuk memastikan efektivitas dan efisiensi
sistem. Hasil dari simulasi menunjukkan bahwa sistem ini dapat mengoptimalkan proses
pencucian dengan tingkat akurasi dan konsistensi yang tinggi. Pada simulasi pencucian mobil
otomatis ini pada PLC hanya menggunakan mode automatic. Dalam mode automatic PLC
menjalankan' program berupa  perintah menyalakan pompa DC,sensor proximity,linear
aktuator dan untuk sistem monitoring nya dengan=menggunakan HMI. Hasil analisis pada

sistem menunjukkan sistem bekerja dengan baik dan ketepatan proses pencucian sebesar 70%

Kata Kunci : Sistem Otomatis Pencucian Mobil,Pompa DC,PLC,Simulasi;HMI
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Design and Construction of Automatic Car Wash Simulation Based on
Programmable Logic Controller
Abstrak

In today's era, technological developments are very rapid, one of which is in
facilitating work very quickly. There.are many tools and. facilities designed to meet
human needs quickly and efficiently. One industry that uses advanced technology that
uses a control system.is the car wash industry. Car washes are currently needed in
the community because they save time and energy. This study aims to design and
build a simulation program for an. automatic car wash'that uses a Programmable
Logic Controller (PLC). This system is designed to automate ‘warious washing
processes, including water spraying, soap application, and drying. This simulation
program is built using PLC software and also HMI which allows control and
monitoring of various stages of car washing in real-time. This research method
involves system design, PLC programming, and simulation testing to ensure the
effectiveness and efficiency of the system. The results of the simulation show that this
system can optimize the washing process-with-a high level of accuracy and
consistency. In this automatic car wash simulation, the PLC only uses automatic
mode. In automatic mode, the PLC runs a program in the form of @ command to turn
on the DC pump, proximity sensor, linear actuator and for its monitoring system
using HMI. The results of the analysis on the system show that the system works well
and the accuracy of the washing process is 70%:

Keyword: Automatic Car Wash System,DC Pump,PLC,Simulation,HMI

Vil
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PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Pada era saat ini perkembangan teknologi sangat pesat salah.satunya dalam
mempermudah pekerjaan dengan sangat cepat. Ada banyak alat dan fasilitas yang
dirancang untuk:memenuhi.kebutuhan manusia dengan cepat, dan efisien. Salah.satu
industri yang menggunakan teknologi maju yang menggunakan sistem kontrol yaitu
industric pencucian mobil. Pencucian mobil 'saat ini dibutuhkan dilingkungan
masyarakat dikarenakan menghemat waktu dan energi yang dikeluarkan. Karena
lebih praktis, orang menengah ke atas yang memiliki mobil roda empat cenderung
memilih untuk mencucinya di tempat pencucian daric pada: mencucinya sendiri.
Pelanggan jasa pencucian mobil juga mempertimbangkan jenis pencucian mobil yang
mereka pilih. Biasanya, mereka lebih suka pencucian.mobil secara otomatis dari pada
manual, karena otomatisasi berarti bahwa mesin._dan  kontroller bekerja sama,
sehingga kurangnya tenagasmanusia dan pencucian maobil lebih efisien. Penggunaan
PLC juga dapat digunakan sebagai controller untuk mengoperasikannya. (Robiyahya
& Arnandi, 2019)

Di lingkungan kota-kota hesar di‘lndonesia masih banyak sistem pencucian
mobil yang masih dengan metode manual. Metode manual tersebut dianggap tidak
efisien dikarenakan membutuhkan waktu yang lama untuk untuk ‘mengantri
disebabkan tenaga kerja yang sangat.terbatas dan menunggu-mobilnya selesai dicuci.
Oleh karena itu, diperlukan sistem otomatis yang dapat menghemat waktu dan tenaga
kerja dalam menjalankannya. Dengan adanya perkembangan teknologi,
memungkinkan untuk membangun sistem pencucian mobil otomatis yang dapat

mengurangi waktu dan tenaga kerja yang digunakan. (Oktaviani et al., 2019).
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Dalam hal ini, kontroller utama sistem simulasi pencucian mobil otomatis yang
diusulkan adalah PLC Omron CP1E-N30-SDR-A. PLC tersebut untuk mengontrol
semua sistem mekanis yang digunakan dalam sistem pencucian mobil otomatis bisa
diatur dengan mudah dan akurat karena disebabkan sistem yang telah terintegrasi
dengan umpan balik,pengolahan data“dan-sistem:monitoring yang dilakukan secara
sentral. (Capiel,1982). Selain"PLC yang digunakan, dalam.sistem pencucian mobil
otomatis ini juga menggunakan komponen seperti linear aktuator,pompa DC dan
sensor proximity. Linear aktuator berfungsi. untuk membantu pergerakan maju dan
mundur modul U serta naik dan turun dari tempat mobil akan dicuci. Pompa:DC
berfungsi untuk menyalurkan air dan sabun dari tanki ke modul U:dan nozzle untuk
menyiram mobil. Sensor proximity digunakan untuk mengukur keakuratan suatu
objek dengan akurasi jarak 0,4cm pada saat objek menyentuh jarak 0,4cm atau lebih
sensor akan menyala. Sistem pencucian mobil otomatis ini akan menjalankan seluruh

komponen tersebut agar dapat menghemat waktu dalam pencucian.

1.2 Rumusan Masalah
Adapun rumusan masalah dari Tugas Akhir ini adalah:

1. ‘Bagaimana merancang sistem kontrol prototipe pencucian mobil otomatis
menggunakan PLC Omron CP1E-N30SDR-A?

2. Bagaimana mengintegrasikan sensor-sensor dan aktuator-aktuator dalam sistem
pencucian mobil otomatis berbasis PLC agar. dapat mendeteksi dan merespons
kondisi lingkungan dan mobil dengan akurat?
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1.3 Tujuan
Adapun tujuan dari pembuatan prototipe pencucian mobil otomatis berbasis

PLC dan HMI adalah sebagai berikut :

1. Mengetahui cara sistem kontrol prototipe pencucian mobil otomatis

1.5 Luaran
Berikut luaran yang diharapkan dari Tugas Akhir ini yaitu:

menggunakan PLC Omron CP1E-N30SDR-A
Mengetahui cara mengintegrasikan sensor:dan-aktuator dalam sistem
pencucian _.mobil otomatis berbasis PLC agarw.akurat dalam

penyesuaiannya.

1.4 Batasan Masalah
Berikut merupakan batasan masalah dari Tugas Akhir ini?

1. Dalam penulisan laporan Tugas Akhir ini membahas mengenai

pemrograman PLC pencucian mobil otomatis menggunakan PLC
Omron tipe CP1E-N30SDR-A:
Prototipe pencucian mobil otomatis ini-dibuat hanya menggunakan

suplai listrik satu fasa.

1. Laporan Tugas Akhir

2. Prototipe pencucian mobil .otomatis berbasis PLC dan HMI sebagai

media pengembangan dan pembelajaran.
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5.1 Kesimpulan

Berdasarkan hasil dan analisis-‘dari sistem “simulasi pencucian mobil
otomatis dapat ditarik beberapa kesimpulan sebagai berikut::

1. Pada Perancangan.dan pengimplementasian sistem simulasi pencucian mobil
otomatis berbasis PLC mampu mengontrol komponen-komponen utama yang
diperintah sebagai input dan output sesuai dengan, proses yang telah dibuat
pada program pencucian. Tetapi jika ukuran dari selang sabun dan air
ditambah serta tekanan pompa yang diubah, maka waktu proses pencucian
mobil otomatis akan bertambah, karena air dan sabun membutuhkan waktu
untuk mencapail titik penyiraman mobil.

2. Pengujian keakuratan program yang telah di implementasikan dalam sistem
simulasi pencucian mobil otomatis.menunjukkan alur yang konsisten hingga
menunjukkan data yang stabil pada proses sistem simulasi pencucian mobil
otomatis dan menunjukkan angka keberhasilan sebesar 100% keberhasilan.

5.2 " Saran
Berdasarkan hasil penelitian yang.telah dilakukan, adapun beberapa saran
untuk penelitian dan pengembangan selanjutnya ialah sebagai berikut:
1. Perlu merapihkan kabel  dan- penandaan.-label pada kabel untuk

mempermudah pemeriksaan rangkaian.
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2. Membuat kabel komunikasi PLC dan HMI sendiri dengan memahami pin
DB9 pada PLC dan-HMI.

41
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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 :

® )

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

POLITEKNIK

a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.
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Lampiran 3 Datasheet PLC

i External Current
Specifications consumption (A)
Eecciss . o o Dam | supply Model Standards
ame ower utput ogram (24 VDC)
Inputs | Outputs memaory 5V 24V
Supply type | capacity capacity (a)
NOOS- 100 1o 240
type CPU | VAC Relay 0.30 021 007 | CP1E-N30SDR-A
Units with
30 VO - ik
Points 18 12 Ls’;';?;gf' BK steps | BK wards 027 002 | CP1E-N30SDT-D CE
) | DC24v
- | 1 Transistor x
H.q {sourcing) 02y 0.02 CP1E-N305DT1-D
| Programming Devices
ESoftware
Specilications
Product name Number af Madel Standards
licenses e
CX-One Lite is & subsed of the complele CX-Dne package thal provides anly the
Suppar Soltware required for micre PLC appliications.
::;::;?m L] CX-Ome Lite runs on the loliowing DS, i
CX-One Lile O8: Windews XP [Service Pack 3 or higher, 32l version) | Windows Vista | 1license | CD CXONE-LTO1C-¥4 -
Ver.aD {32-hilEd-bit version) / Windows 7 | 12-bit4-bit version) S Windows 8 (32-
y Bit/B4-bil verssan) / Windows B.1 [32-5ilE4-bil version)
CX-Ome Lite Vs 4/ | includes Micro PLC Edition CX-Programmes Ver 8. |
CX-One is a comprehenshve saltware package thal inegrales Suppon Software
FA Integrated Tool | far OMRON PLC: and componants. CX-Ore s on the loliowing 0S.
Package DS: Windows X [Service Pack 3 or higher, Z2-bit wersion) | Windows Vista i 3 -
CX-One {2-bil/B4-bitvargicn) { Windowe 7 |32-billG4-it version) /Windows § (32 | | icense #1 (DVD&2 | CXONE-ALDID-VA
Package Ver. 4.0 bit/Ga-bil versaon) / Windows B.1 [32-bit64-bil version)
CX-One Ver. 4. | includes CX-Programmes Ver. 8.0

Note: 1. The E20/3040(5), N2O/N30MN40(S) CPU Units are supported by CX-Programmer version 8.2 or higher.
Tha E10, E14, W14, ME0, and NA20 CPU Units are supporied by CX-Programmer version 9.03 or higher. When Micro PLC Edition CX-
Programmer is used, you need version 9.03 or higher.
The EG0OS CPU Units are supported by CX-Programmer version 9.42 or higher. When Micro PLC Edition CX-Programmer is used, you
need version .42 or higher.

2. The CX-One and CX-One Lite cannot be simultanscusly installed on the same computer.

# 1 Multi licenses are available for the CX-One (3, 10, 30 or 50 licenses).

# 2 The CX-One is also available on CO (CHOME-ALTT IC-V4).

The following tables lists the Support Software that can be installed from CX-One

Support Software in CX-One GronaLie|| AxOne Support Soltware in CX-One rnelta | LR
Micro PLC Edition CX-Programmes Wer.8. Yes Mo CX-Drive Vet 1. Yes Yes
CX-Programimer Wer.g. Mo Véd CX-Procass Tool Wier5. Mo Yeas
CX-Imegrator Ver 2! Yes Yes Faceplate Auba-Bailder for NS Wer 3. Ko Yes
Swilch Bax Uility Veri. Yes Yes CX-Designer Ve, Yes Yeas
CH-Profocol Ver.1. Mo Yag NV-Deagignar Wer 1. Yeg Yas
CX-Simulator Ver.i. Yes Yes CX-Thema Werd. Yes Yas
CX-Posilion Ve Ma Yes CX-ConfiguralodF DT Vet 1. Yes Yes
CX-Mobon-NCF Weri. Mo Yes CX-FLmal Ve 1. Mo Yes
CX-Mobon-MCH Ver 2! Mo Yo Metwork Configurator Wer 3. Yes Yes
CH-Malion Wer2. MNa Yes CX-Server Wer.d. Yes Yes

Mote: For details, refer to the CX-One Catalog (Cat. Mo, A134).
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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 Datasheet Linear Aktuator

' [5 GLIDEFORCE ==

Product Data Sheet

1w eydip

Standard Features:

Compact design

All aluminum frame and extension tube

Nominal stroke lengths: 2* [SOmm], 47 [100mm], 6" [150mm], 8" [200mm],

10" [250mm]), 12" [300mm)

Input voltage: 12VDC, 24VDC

Standard gear ratio: 20:1 [other ratios avallable]

Dynamic load range: 34 Ibs. [150 Newtons] —to- 225 Ibs. [1000 Newtons)

Maximum static load: 562 Ibs. [2,500 Newtons]

Maximum current draw: 3.2 Amps @ 12 VDC

Speed at no load: 0.28 In/sec [7 mm/sec] —to- 1.73 In/sec [43.9 mm/sec]

Speed at full load: 0.22 infsec [5.5 mm/sec] —-to- 1.44 in/sec [36.5 mm/sec]

Standard preset limit switches at both ends of stroke

Noise level: s70dB

Mounting hole diameter (both ends): 1/4° [6.4mm]

Duty cycle: 25% or 1 min continuous operation in 4 min.

Working temperature: -13F [-25C] to +149F [+65C]

IP rating: IP&S

Certified: CE Marking, Electromaqnetic Compatibility Directive 2014/30/EU (nylon
pinion gear version only)

eyeer aBaN YiuxaM|od il

Accessorles:

Mounting brackets
Direction reversing switches

Wired and wireless controllers
Direction reversing relays

XiX
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Lampiran 6 Datasheet Kipas DC

DC Fan - 12V & 24V

0D9225 Series 92425 (3.62"x 1.007)

exdid ey

92.540.5

r _ “_Stl:l..;_. ___'1 - |_:i'5_|:_-5.

92,3405
2e0Ei0
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Frame B Impeler PET, ULSV-O plastic
wm HH H M L LL
Connection 2x Lead wires Tachameier (FG) i
Alarm [RD) _ /1 "7 A
Themnal Conrel T
: Brushless DC, auto restad, | Sleeve Bearing _; Y /
Pt . >
polarity prolected sy & \,{
Exira Low Spaed {LL) FCRL .
Bearing System Dusal Ball i £ g){c\
' ' i “‘\
. A 1084 ohm between leadwire | Ball Bearing & 003 e
Insulstion Resistance | 60,000 hours (L10 at 40C) b H:Qk
Dislisctrie Sirength 1 second at 500 VAC, max | Operaling Termperatures oo AR A
Imakage - 500 MicroAmg Ball Bearing @10 20 30 40 0 &0
SOC ~ +BOC Rirficew (CFM)

Storage Temperatisne -30C =~ +60C i
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: Max, Static
e . 1l 41 1 ¥ 1
Mesdel Number Speed (RPM) | Aiflow (CFM)| Noise (B) | VoksDC  [Voltage Rangel  Amps | "0
w
= OC3225-12HHE 3300 &0 40 ¥] Tl 0.79 017
= DD09225-12HE 2500 53 35 ¥] 7ell 0.5 013
-y D09225-12MB 7400 Er! 31 W] Fel? 017 00a
5 O05225 138 7100 3 Fi ] ¥ Fel? .13 007
3 DD9225-24HE 7500 53 35 F] 12~18 0.15 013
o O09225-24MB 2400 - 31 FT] 12~28 0.12 009
= O09225-2418 2100 ET] ] F] 12~28 .08 007
= DD9225-46HE 2800 50 £ 4 3256 0.09 0.24
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