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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 otomatisS 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 autematically 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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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,
implementasl, 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 sebagali
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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r'§. ':'_:,_'r menandakan bahwa komponen komponen sistem berfungsi dengan baik.
§_ 3 Selain itu HMI menampilkan data secara real-time, memberikan visualisai
f:“ E 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 Fit anan tambahan seperti alarm untuk situasi darura

WAl uep ue)WnWnbUIW

epieyer uabap yiuye3ijod sefem Buek uebunuaday ueyibniaw yepn uediynbuay 'q

‘yejesew njens uenefun neje ynLy uesinuad ‘uesode| uesiinuad ‘yeiw)l eAiey uesijnuad / uenijauad ‘ueyipipuad uebunuaday ymun eAuey uedinbusy ‘e

at Masih iperlukan.

proses perencanaan gambar ‘untuk
in muncul r asi, yang mungkin k

2. Pengembange

e a0y

undede }njuaq wejep 1ul sijny eAiey ynanjas neje ueibeqas yelueqiad

3. lebih" memperhatikan
engatisipasi kendala yang m

erlihat selama saat |

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

Jaquns ueyangaduaw uep ueywnjueduaw edue) jul sijn} e£1ey yninjas neje ueibeqas diynbuaw Buese|iq ‘|

Politeknik Negeri Jakarta




undede ynjuaq wejep ul sijn} eA1ey yninjas neje ueibeqas xeﬁueq:ad'ulaw'tiep ueanwnﬁuaw'ﬁhwend d

epeyer uabap yiuy3ijod 1efem buel uebunuaday ueyibniaw yepn uediynbuad 'q

‘yejesews njens uenefun neje yiy| uesinuad ‘uesode] uesijnuad ‘Yyeiwj|l eAiey uesijnuad ‘ uenijauad ‘ueyipipuad uebunuaday ynjun efuey uednnbuad ‘e

:eydid e

eyeyer uabap yiwysH|od Mijiw eadid yeH S

1 Jaquins ueyingaduaw uep ueywnjueduaw eduey 1ul sijn) e£iey ynanjas neje ueibeqas diynbusw buesejiq ‘|

56

DAFTAR PUSTAKA

Anwar, S. (2021). SISTEM PROTEKSI TEGANGAN SENTUH PADA
INSTALASI LISTRIK BERBASIS EARTH LEAGAGE CIRCUIT
BREAKER (ELCB). In Al Ulum Sains dan Teknologi (\Vol. 6, Issue 2).

Brave. (2013). e-journal Teknik Elektro dan‘Komputer (2013) 1.

Efendi, Z., Mursyida, D., & Jurusan Teknik Elektro Industri, D. (n.d.).x~Rancang
Bangun Modul DC-DC.Converter Dengan Pengendali PI.

Fatmawati, A., Subito; M.; Mukhlis, B., Soekarno, J., Km, H., Bumi, K., Tondo, T.,
& Tengah, #S. (n.d.). IMPLEMENTASI KONTROL PROPORSIONAL,
INTEGRAL DAN DERIVATIF (PID) TERHADAP KECEPATAN MOTOR DC.

Haryanto, H.; & Hidayat, S. (2012). Perancangan HMI (Human Machine Interface)
Untuk Pengendalian Kecepatan Motor DC. 1(2).

| Gede Suputra Widharma..(2020)...Sensor Ultrasonik. dalam Water . Level
Controller.

I Gede Suputra Widharma. (2021). PROGRAMABLE LOGIC CONTROLLER
(PLC) SEBAGAI KONTROL SEKUENSIAL POLITEKNIK NEGERI BALI.

Muhammad, A., & Gunawan, H. (2016). RANCANG BAGUN ALAT GEOLISTRIK
BERBASIS PULSE - WIDTH MODULATION (PWM). SNF2016-CIP-143-
SNF2016-CIP-146. https://doi.org/10.21009/0305020127

Oleh, D., & Panggraito, L. (2012). MAKALAH MOTOR AC 1 FASA PROGRAM
STUDI TEKNIK LISTRIK JURUSAN TEKNIK ELEKTRO POLITEKNIK
NEGERI SEMARANG 2012.

Sokop, S.'J., Mamahit, D. J., Eng, M., Sompie, S. R. U. A., Mahasiswa, ), &
Pembimbing, ). (2016). Trainer Periferal’ Antarmuka Berbasis Mikrokontroler
Arduino Uno. Journal Teknik Elektro.Dan Komputer, 5(3).

Tanjung, A. (2018). ANALISIS PENGGUNAAN ENERGI LISTRIK MOTOR
INDUKSI TIGA PHASA MENGGUNAKAN VARIABLE SPEED DRIVE
(VSD). Jurnal Sain, Energi, Teknologi & Industri), 2(2), 52-59.

Tupalessy, J., Pattiapon, D. R., Loppies, E., Elektro, J. T., Ambon, N., & Id, J. C.
(2017). PERANCANGAN SISTEM KONTROL MENGGUNAKANPLC CP
1L DENGAN 1/0 =6/4UNTUK MENGGERAKAN MESIN AC MAUPUN
DC. Simetrik, 7(1), 2017.

Yudha Kusuma, D., Bayu Permatasari, N., Rostira Pebriani, R., & Hudati, 1. (2021).
SENSOR ULTRASONIK WATERPROOF A02YYUW BERBASIS ARDUINO
UNO PADA SISTEM PENGUKURAN JARAK. 2(2).

Yuhendri, D. (2018). Penggunaan PLC Sebagai Pengontrol Peralatan Building
Automatis. In Journal of Electrical Technology (Vol. 3, Issue 3).

Politeknik Negeri Jakarta



57

Teknik Listrik, Politekaik

Lulus dari SD Negeri Japibening 5

pada tahun 2015, SMP Negen 9

dan SMK Mitra Industsi MM2100

pada tahun 2021

di Jymsan Tekmk Elekirg. Program

Studi

Diploma Tiga (D3) pada tghug 2021

Lahir di Wonogin, 24 Jumi 2003.
Tambun Selatan pada tghun 2018,

M

DAFTAR RIWAYAT PENULIS
Negen Jakarta.

© 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. _.um_m_.m.._u.:ao:m:B:me: nmm..sa.m_s.v&_&m:v.mr sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun

Politeknik Negeri Jakarta



58

\
!
1
']

t_PID_OFF"

t_PID_ON"
i v
1 ]
%001

[

1
%W0o.s
"Tag_1"

I

1

W0.0

“Ligh
“Ligh

top”

W0 .1
"HMI_S
]
1/t

LAMPIRAN
0 .2
Emergency

|

W01
“PB_Stop”

t PID_O'N'
L
I
t_PID_ON"
t_PID_ON"
| L
| |

|
1
%0Q0.0

1
1
%eM0.0
“Ligh

W0 0
"PE_Start”
"HMI_Start"

1
1
Network 2:
W00 .0
{1
Network 3:
%00 .0

Network 1:

“Ligh
“Ligh

Lampiran Program PLC

A
-
A

© 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
2y E.m..m:u.:.o:m:B::-.S: dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun

Politeknik Negeri Jakarta



.
-

Lampiran Program Arduino

#include <SoftwareSerial.h>

SoftwareSerial mySerial(2, 3);
unsigned char data[4] = {};
float distance;
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const int pwmPin = 5;

const float maxVoltage
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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() == oxff);

mySerial.flush();

if (data[@] == oxff) {
int sum;
sum = (data[@] + data[l] + data[2]) & OxOQOFF;
if (sum == data[3]) {
distance = (data[1] << 8) + data[2];
if (distance > 30) {
distance /= 10;
Serial.print("distance=");
Serial.print(distance);
Serial.println("cm");
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if (distance <= 25) {

int pwmValue = map(distance, @, 25, 255, 9);
analogWrite(pwmPin, pwmValue);
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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: oV");

}
} else {
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Serial.println("ERROR");

delay(100);

}

}

© 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. E.mBJu.Bm:mc:.EBrm: dan B.m.svm:om:ﬁx sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun

! wma

Politeknik Negeri Jakarta



