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Rancang Bangun Instalasi Sistem Pengendalian Air Single Tank Berbasis PLC 

Dengan 1 Akuator 

ABSTRAK 

Sistem Water Level Control ini adalah perangkat yang mampum mengatur level air 

dalam suatu wadah secara otomatis menggunakan peralatan kontrol dan sensor-

sensor yang terprogram untuk mendeteksi dan mengukur perubahan ketinggian air. 

Penelitian ini bertujuan untuk mengimplementasikan algoritma pemprograman 

yang dapat mengontrol ketinggian air secara efektif menggunakan sistem kontrol 

otomasi dan sensor. Dengan sensor level air dan akuator pompa, plant ini mampu 

menjaga ketinggian air sesuai dengan batas yang telah ditentukan. Sistem kontrol 

otomasi ini menggunakan Programmable Logic Control (PLC) yang terintegrasi 

dengan perangkat input dan output. Implementasi PID dalam sistem ini 

memungkinkan pengendalian yang presisi dan responsive terhadap perubahan 

kondisi lingkungan dan gangguan eksternal. Hasil tugas akhir ini menunjukan 

bahwa sistem plant mampu menjaga ketinggian air dengan akurat dan efisien, 

Ketika setpoint diatur pada angka 5 dan nilai aktual yang didapatkan pada angka 5 

juga yang menandakan sistem plant mampu menjaga ketinggian air dengan 100%  

dalam mode otomatis. Dapat dilihat pada bab pengujian nilai setpoint yang 

diinginkan dan nilai aktual yang dihasilkan akurat. Sistem ini diharapkan dapat 

memberikan kontribusi signifikan dalam pengembangan sistem pengendalian 

ketinggian air yang lebih canggih.  

Kata Kunci : Programmable Logic Control (PLC), Sensor Ultrasonik, Motor AC, 

Sistem Kontrol otomasi 
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Desain and Construction of a single Tank Water Control System Based on PLC 

with One Actuator 

ABSTRACK 

The water level control system is a device capable of automatically regulating the 

water level in a container using programmed control equipment and sensors to 

detect and measure changes in water height. This study aims to implement a 

programming algorithm that can effectively control water levels using an 

automation control system and sensors. With a water level sensor and a pump 

actuator, this plant is capable of maintaining the water level according to 

predetermined limits. The automation control system uses a Programmable Logic 

Controller (PLC) integrated with input and output devices. The implementation of 

PID in this system allows for precise and responsive control over environmental 

changes and external disturbances. The results of this study show that the plant 

system can maintain water levels accurately and efficiently When the setpoint is set 

at 5 and the actual value obtained is also 5, this indicates that the plant system is 

able to maintain the water level with 100% accuracy in automatic mode. It can be 

observed in the testing chapter that the desired setpoint value and the actual value 

produced are accurate. This system is expected to contribute significantly to the 

development of more advanced water level control systems. 

Keywords: Programmable Logic Control (PLC), Ultrasonic Sensor, AC Motor, 

Automation Control System 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

1.1. Latar Belakang 

Air merupakan sumber daya yang sangat vital bagi kehidupan manusia, baik 

untuk kebutuhan sehari-hari seperti minum, memasak, dan mandi, maupun untuk 

sektor pertanian, industri, dan energi. Oleh karena itu, kebutuhan air bersih juga 

semakin meningkat. Pengelolaan air yang efisien dan efektif menjadi sangat penting 

seiring dengan pertumbuhan populasi dan industrialisasi yang meningkat. Salah 

satu aspek penting dalam pengelolaan air adalah pengendalian ketinggian air dalam 

berbagi aplikasi, termasuk tangki penyimpanan air, kolam renang, dan system 

irigasi.  

Mengontrol ketinggian air yang akurat dan andal diperlukan untuk mencegah 

masalah seperti kebocoran, pemborosan air, dan kerusakan peralatan. Dengan 

adanya Teknologi pengendalian otomatis dapat memberikan respons yang cepat 

dan presisi tinggi terhadap perubahan ketinggian air sehingga air dalam tangki tidak 

meluap karena kurangnya pemantauan. Dalam permasalahan ini penggunaan sistem 

kontrol otomotis berbasis logika kendali (Programmable Logic Control) dan 

pengendalian PID (Proportional-Integral-Derivative) menjadi sangat relavan. 

PID merupakan salah satu metode kontrol yang paling umum digunakan dalam 

industri karena kemampuannya dapat mengatur variabel proses secara pesisi dan 

stabil. Pengendali PID bekerja menyesuaikan keluaran berdasarkan kesalahan 

(error) antara nilai yang diinginkan (setpoint) san nilai actual (proses). Dengan 

mengatur tiga parameter utama-Proporsional, Integral, dan Derivative. Sistem PID 

dapat meminimalkan kesalahan dan memperbaiki respon sistem secara dinamis. 

Rancang bangun instalasi pengendalian air berbasis Programmable Logic 

Control dengan 1 akuator bertujuan untuk meningkatkan efisiensi dan keadalan 

dalam pengelolaan air. Sistem ini dirancang untuk mendeteksi dan mengatur 

ketinggian air secara otomatis, mengurangi intervensi manual, dan mengoptimalkan 

penggunaan sumber daya air. Implementasi sistem ini tidak hanya relavan untuk 

kebutuhan dosmetik tetapi juga sangat berguna dalam aplikasi industri dan
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komersil, dimana stabilitas dan keandalan sistem kontrol sangat penting. Selain itu, 

pengembangan dan penerapan teknologi ini sejalan dengan upaya untuk 

menciptakan lingkungan yang lebih berkelanjutan. Dengan adanya 

mengoptimalkan penggunaan air dan mengurangi pemborosan. Sistem lontrol 

otomatis ini dapat berkontribusi pada penghematan sumber daya dan pelindungan 

lingkungan. 

Oleh karena itu, penelitian dan pengembangan sistem kontrol ketinggian air 

berbasis Programable Control Logic dengan implementasi PID menjadi sangat 

penting dan relevan. Laporan ini akan menguraikan tahapan perancangan, 

implementasi, serta evaluasi kinerja sistem tersebut, dengan tujuan akhir untuk 

menyediakan solusi yang efektif dan efisien dalam pengelolaan ketinggian air di 

berbagai aplikasi. 

1.2. Rumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang diatas dapat diperoleh beberapa masalah sebagai 

berikut : 

1. Bagaimana rancang bangun instalasi sistem pengendalian air berbasis 

Programmable Logic control dengan 1 akuator? 

2. Bagimana tahapan rancang bangun instalasi sistem pengendalian air 

berbasis Programmable Logic control dengan 1 akuator? 

1.3. Tujuan 

Adapun tujuan yang ingin dicapai dari alat tugas akhir ini sebagai berikut: 

1. Merealisasikan rancang bangun instalasi sistem pengendalian air berbasis 

Programmable Logic control dengan 1 akuator? 

2. Dapat merancang instalasi sistem pengendalian air berbasis Programmable 

Logic control dengan 1 akuator? 

1.4. Luaran 

Adapun luaran dari tugas akhir ini adalah sebagai berikut : 

1. Sebagai plant Water Level Control berbasis PLC dengan implementasi PID 

2. Laporan tugas akhir yang dapat digunakan sebagai modul pembelajaran 

ataupun acuan untuk pengembangan alat yang lebih kompleks 

3. Artikel yang dapat dipublikasikan pada jurnal nasioanal. 
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menandakan bahwa komponen komponen sistem berfungsi dengan baik. 

Selain itu HMI menampilkan data secara real-time, memberikan visualisai 

yang jelas dan akurat, memastikan bahwa seluruh sistem berjalan sesuai 

dengan spesikasi yang diharapkan dengan performa yang handal dan 

kosisten. 

5.2. Saran  

 1. Implementasi Fitur Keamanan tambahan seperti alarm untuk situasi darurat 

 2. Pengembangan Alat Masih sangat diperlukan. 

 3. lebih memperhatikan detail dalam proses perencanaan gambar untuk 

mengatisipasi kendala yang mungkin muncul saat realisasi, yang mungkin tidak 

terlihat selama saat perencanaan  
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LAMPIRAN  

 

 

Lampiran Program PLC  
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Lampiran Program Arduino 

 

#include <SoftwareSerial.h> 

 

SoftwareSerial mySerial(2, 3); // RX, TX 

unsigned char data[4] = {}; 

float distance; 
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const int pwmPin = 5; // Pin PWM yang digunakan untuk keluaran 

tegangan 

const float maxVoltage = 5.0; // Tegangan maksimal yang sesuai 

dengan PWM 255 

 

void setup() { 

  Serial.begin(115200); 

  mySerial.begin(9600); 

  pinMode(pwmPin, OUTPUT); 

} 

 

void loop() { 

  do { 

    for (int i = 0; i < 4; i++) { 

      data[i] = mySerial.read(); 

    } 

  } while (mySerial.read() == 0xff); 

 

  mySerial.flush(); 

 

  if (data[0] == 0xff) { 

    int sum; 

    sum = (data[0] + data[1] + data[2]) & 0x00FF; 

    if (sum == data[3]) { 

      distance = (data[1] << 8) + data[2]; 

      if (distance > 30) { 

        distance /= 10; 

        Serial.print("distance="); 

        Serial.print(distance); 

        Serial.println("cm"); 

         

        if (distance <= 25) { 

          // Konversi jarak ke nilai PWM 

          int pwmValue = map(distance, 0, 25, 255, 0); 

          analogWrite(pwmPin, pwmValue); 

           

          // Hitung tegangan 

          float voltage = (pwmValue / 255.0) * maxVoltage; 

          Serial.print("Voltage: "); 

          Serial.print(voltage); 

          Serial.println("V"); 

        } else { 

          Serial.println("Below the lower limit"); 

          analogWrite(pwmPin, 0); 

          Serial.println("Voltage: 0V"); 

        } 

      } else { 
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        Serial.println("Below the lower limit"); 

        analogWrite(pwmPin, 0); 

        Serial.println("Voltage: 0V"); 

      } 

    } else { 

      Serial.println("ERROR"); 

    } 

  } 

  delay(100); 

} 
 


