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Implementasi Pemrograman PLC pada Automatic Bottle Filling and Capping

System

ABSTRAK

Proses pengisian dan penutupan botol pada industri pengemasan membutuhkan sistem
kendali otomatis yang mampu menjaga ketepatan volume dan urutan‘proses. Penelitian ini
melakukan implementasi pemrograman PLC pada Automatic Bottle Filling and Capping
System untuk mengendalikan proses filling dan capping secara terintegrasi. Sistem
menggunakan sensor proximity untuk mendeteksi posisi botol dan flowmeter. YE-S201
untuk membaca volume cairan secara real-time, kemudian data diproses oleh PLC.untuk
mengatur Kkerja_conveyor, pompa pengisian, dan motor. capping sesuai program ladder.
diagram. Hasil pengujian menunjukkan sistem mampu bekerja secara otomatis dengan
rata-rata error pembacaan volume sebesar 0,376% pada setpoint 390 mL. serta tingkat
keberhasilan sensor proximity sebesar 100% dalam mendeteksi botol pada proses filling
dan capping. Implementasi PLC berhasil mengintegrasikan sensor dan aktuator sehingga
proses berjalan lebih terstruktur, stabil, dan sesuai rancangan sistem. Hasil penelitian
menunjukkan bahwa PLC mampu meningkatkan  efektivitas = pengendalian serta
mendukung penerapan otomasi pada sistem pengemasan botol.

Kata Kunci : Flowmeter, Pengisian dan penutupan.botol, PLC; Sensor.Proximity.
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Implementation of PLC Programming in an Automatic Bottle Filling and

Capping System

ABSTRACT

The bottle filling and capping process in.the packaging.industry requires an automatic
control system capable of maintaining volume accuracy and.process sequence. This
research implements PLC programming on the Automatic Bottle Filling and Capping
System to control the filling‘and capping processes in an integrated manner.=The system
uses a proximity sensor to detect bottle position and a YF-S201 flowmeter to measure liquid
volume in real-time. The obtained data is processed by.the PLC to control the operation of
the conveyor, filling pump, and_eapping motor based on the developed ladder diagram
program. The test results show that the system operates automatically with an average
volume reading error of 0.376% at a setpoint of 390 mL, and the proximity sensor achieves
a 1009% success rate in detecting bottles during the filling and capping processes. The PLC
implementation successfully integrates sensors and actuators, allowing the process to
operate in a more structured, stable, and reliable manner according to the system design.
The results indicate that PLC-based control can improve process effectiveness and support
the implementation of automation systems in bottle packaging processes.

Keywords: Bottle Filling and Capping, Flowmeter, PLC, Sensor Proximity.
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Perkembangan teknologi otomasi industri saat ini banyak digunakan
untuk meningkatkan efisiensi dan ketepatan pada proses produksi. Salah satu
penerapannya Yyaitu pada-sistem pengemasan produk eair«melalui proses
pengisian botol (filling)«dan penutupan botol (capping). Pada preses.tersebut,
ketepatan volume cairan dan posisi botol' menjadi faktor penting karena dapat
memengaruhi kualitas hasil produksi. Menurut (Riyanto et al., 2023), sistem
pengisian  botol otomatis dapat meningkatkan efisiensi  serta menjaga

konsistensi hasil pengisian dibandingkan dengan proses manual.

Pada proses filling, salah.satu permasalahan yang sering terjadi adalah
ketidaksesuaian antara volume yang diatur dengan volume aktual dalam botol.
Hal tersebut dapat dipengaruhi oleh kestabilan aliran cairan, kinerja pompa,
dan kemampuan sistem dalam membaca jumlah cairanyang dialirkan. Menurut
(Arif et al., 2022), penggunaan PLC pada sistem pengisian botol mampu
mengatur kerja aktuator berdasarkan sinyal _sensor sehingga proses dapat
berjalan lebih stabil dan terkoentrol. Selain itu, Food and Drug Administration
(FDA) menjelaskan bahwa jumlah isi dalam kemasan harus sesuai dengan
informasi" produk untuk ‘mencegah ketidaksesuaian isi. Oleh karena itu,
diperlukan sistem pengukuran.dan pengendalian volume yang tepat agar hasil

pengisian sesuai dengan nilai yang ditentukan.

Selain volume cairan; ketepatan.posisi_botol juga berpengaruh.pada
proses otomatisasi filling dan capping. Kesalahan pendeteksian posisi botol
dapat menyebabkan konveyor berhenti tidak sesuai posisi atau aktuator bekerja
tidak sesuai urutan proses. Menurut (Rangkuti et al., 2023), penggunaan sensor
pada sistem berbasis PLC dapat membantu mendeteksi posisi botol serta

mengatur kerja aktuator agar proses berjalan sesuai rancangan.
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1.3

PLC berperan sebagai pengendali utama yang menerima sinyal dari
sensor, mengolah data berdasarkan program, dan memberikan perintah kepada
aktuator. Integrasi PLC, sensor, dan aktuator dapat membuat proses filling dan
capping berjalan secara otomatis dan lebih terkoordinasi. Menurut
(Setiawandira & Habibullah, 2023), penerapan PLC pada sistem otomasi dapat
meningkatkan kestabilan pengendalian_proses.. Hal.tersebut didukung oleh
(Islahul Fatah et al., 2024)yang menjelaskan bahwa PLC mampu mengatur
proses pengisian dan pemasangan tutup botol berdasarkan logika.program

sehingga dapat'mengurangi kesalahan proses:

Berdasarkan permasalahan tersebut, penelitian ini ‘dilakukan untuk
mengimplementasikan sistem kendali berbasis PLC pada Automatic Bottle
Filling and Capping System. Pengujian dilakukan terhadap pembacaan volume
cairan menggunakan sensor.flowmeter YF-S201 pada proses filling dengan
membandingkan hasil pembacaan terhadap volume aktual, serta pengujian
sensor proximity dalam mendeteksi posisi botol  pada proses filling dan
capping. Hasil penelitian ini diharapkan dapat mengetahui tingkat kesesuaian
volume pengisian dan kestabilan deteksi posisi botol sehingga sistem dapat
bekerja sesuai rancangan.

Rumusan Masalah
Berdasarkan latar belakang yang telah dijelaskan, maka terdapat beberapa

permasalahan sebagai berikut.

a. Bagaimana performa flowmeter YF-S201 dalam membaca volume cairan
pada proses filling terhadap volume aktual?

b. Bagaimana Kinerja sensor proximity pada proses filling dan capping untuk
mendukung sistem.kontrol otomatis berbasis PLC?

Tujuan

Adapun tujuan yang ingin dicapai yaitu:

a. Mengetahui performa sensor flowmeter YF-S201 dalam membaca volume
cairan pada proses filling dengan membandingkan hasil pembacaan sensor
terhadap volume aktual.

b. Mengetahui kinerja sensor proximity pada proses filling dan capping dalam

mendeteksi posisi botol serta mendukung sistem kontrol otomatis berbasis
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a.

a.

- ® o o

PLC.

1.4 Batasan Masalah

Dalam penyusunan penelitian ini, terdapat batasan masalah agar

pembahasan lebih fokus dan terarah. Batasan tersebut yaitu :

Pengujian sensor flowmeter YF-S201 dibatasi pada pembacaan volume
cairan sebesar 390 mL pada proeses_filling.dengan_membandingkan hasil
pembacaan sensor terhadap-volume aktual untuk mengetahui performa
pembacaan volume cairan.

Pengujian sensor proximity dibatasi padaskemampuan deteksi posisi botol
pada area filling dan‘capping serta pengamatan respon sistem kontrol

berbasis PLC terhadap sinyal deteksi sensor.

Luaran

Luaran yang diharapkan dari penulis, yaitu:

Alat Modul Latih Automatic Bottle Filling & Capping System Berbasis PLC
dengan Monitoring SCADA.

. Jobsheet Modul Latih sebagai panduan-penggunaan alat dalam kegiatan

pembelajaran.

Laporan Tugas Akhir

Draft Artikel limiah / Jurnal
SOP

Poster
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S0 ==’ :
8332 = 5.1 Kesimpulan
S O . . . .
gg To- Adapun kesimpulan yang didapatkan dari hasil penelitian, perancangan,
(=] .. . : . .
§‘§ = dan pengujian yang telah dilakukan-terhadap sistem adalah sebagai berikut:
55 ®
g e ;‘ 1. Pengujian sensor flowmeterYF-S201 pada proses fillingdengan setpoint
- T X
’:Eg ; volume 390 mL<menunjukkan bahwa sensor mampu membaca, volume
1)
E ;, 3 cairan dengan baik berdasarkan perbandingan antara nilai pembacaan
St ) : i .
«§§ = flowmeter terhadap wvolume aktual. Hasil pengujian diperoleh rata-rata
S = b
§§ “,’, persentase error sebesar 0,376%, sehingga sensor flowmeter YF-S201
a7 ()
§§ 5.. memiliki tingkat akurasi yang baik dan dapat digunakan sebagai input
o<
s Z. kontrol PLC dalam menentukan proses pengisian cairan.
[
5; 2. Pengujian sensor proximity pada proses filling.dan capping menunjukkan
= 5 bahwa sensor mampu mendeteksi posisi betol secara stabil pada area yang
TT
§ ; telah ditentukan. Hasil pengujian. menunjukkan sensor memberikan status
P . . J g .
g§ ON ketika botol terdeteksi dan PLC berhasil-memberikan respon sesuai
T3
§ ’5' program, yaitu menghentikan conveyor serta  mengaktifkan aktuator
§§ pengisian dan penutupan botol. Hal ini menunjukkan bahwa integrasi sensor
Y]
% ;.% proximity dengan PLC mampu mendukung proses otomatisasi agar berjalan
3 3 5 : .
== secara berurutan dan sesuai‘dengan sistem-kontrol yang dirancang..
o<
o
e
oF 5.2 Saran
Y
=
; - Adapun saran yang dapat diajukan dari penelitian ini untuk pengembangan
3
%g sistem di penelitian selanjutnya adalah sebagai berikut :
oo
; 1. Pada sistem filling;.hasil pembacaan sensor flowmeter YFE-S201 sudah
:’; memiliki tingkat akurasi yang baik, namun masih terdapat perbedaan antara
i pembacaan sensor dan volume aktual yang dapat dipengaruhi oleh
=]
2 kestabilan aliran dari pompa air, tekanan aliran, serta karakteristik sensor
=
2 dalam membaca pulsa. Oleh karena itu, diperlukan proses kalibrasi lanjutan
3 dengan pengaturan faktor konversi pulsa ke volume pada program PLC serta
1)
= pengendalian aliran pompa yang lebih stabil agar hasil pengisian lebih
=

presisi dan sesuai dengan standar volume yang ditentukan.
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2. Pada sistem filling dan capping, sensor proximity masih bergantung pada
ketepatan posisi pemasangan dan jarak deteksi terhadap botol. Untuk
meningkatkan keandalan sistem, diperlukan perancangan dudukan sensor
yang lebih presisi serta pengaturan posisi sensor agar proses deteksi botol

L
v
=
0
=
8

lebih stabil dan mencegah terjadinya kesalahan urutan kerja pada sistem
kontrol PLC.
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RANCANG BANGUN MODUL LATIH e
AUTOMATIC BOTTLE FILLING AND
CAPPING SYSTEM BERBASIS PLC

DENGAN MONITORING SCADA

Revaldi Kusnadi 2303321011
Radhifka Defandy Putra 2303321069
Raihan Mubaraq Purba 2303321014 /&

Z)

POLITEKNIK
ER|
JAKARTA

Tugas Akhir Elektronika Industri

LATAR BELAKANG ~N
Proses penglslan calran ke dalam botol secara manual sering kall tidak konsisten dan menyebabkan banyak varias! dalam
produksl_ Selaln Itu proses penglslan alr dan penutupan botol secara manual Juga dapat membuat waktu yang dibutuhkan
menjadi lama. Tanpa adanya sistem monitoting SCADA, pengawasan menjadi sanqat terbatas. Oleh karena Itu dibutuhkan
sistem yang dapat melakukan Pengisian airan {Filling) serta penutupan betol (Capping) secara otomatis, dan dilengkapi
\ _dengan monitoring SCADA IoT untuk keperluan supervisi yang dapat dilakukan dart lokal maupun dari jarak jauh {remote). J

/—| GARA KERJA ALAT
or)

Proses kerja dimulai ketika tompol start ditekan. baik melalui panel modul Iatih maupun antarmuka SCADA. Motor kenvey
akan menyala dan bergerak hingga sensor Proximity Start mendeteksi kehairan botol pada sistem. Ketika botol mencapai

bagian filling, sensor Proximity Filling akan mendeteksi botol tersebut, yang kemusian memicu meter konveyor untuk

berhenti. Pompa cairan (pump) selanjutnya akan menyala, sementara flowmeter secara bersamaan menghitung volume air
yang mengalir. Setelah target pengisian tercapal, pompa akan mati dan konveyor kemball berjalan
Botol kemudian bergerak melewati cap storage, di mana rancangan mekanis secara otomatis akan meletakkan tutup ke atas
botol. Setibanya di stasiun capping, sensor Capping Proximity mendeteks| posisi botol dan menghentikan kenveyor.

Aktuator lInear kemudian bergerak turun membawa motor capping, dan motor berputar untuk mengencangkan tutup botol

Setelah proses pengencangan selesal, aktuator lihear kerball naik, motor capping berhentl, dan Konveyor kemball betjalan.
Pacia tahap akhir, sensor Proximity Counter mendeteksi botol yang telah selesal diproses, menghentikan kenveyor, serta

menambahkan nilai 1 pada memori Total Production.
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Secara bersamaan dari sisi komunikasi data, mikrokontreler ESP32 secara kontinu melakukan pelling ke Modbus Slave pada
PLC untuk mendeteksi perubahan nilai pada register. Jika terdapat perubahan data, nilai dari seluruh register terkait akan

ke broker menggunakan metode publish melalui protokol MQTT. Di sisi penerima, sistem SCADA akan membaca paket data
tersebut dan memperbarui nilai pada variabel yang bersangkutan. Alur komunikasi yang sama juga beriaku secara dua arah
\_ {bldirectional) untuk pengiriman perintah darl SCADA ke PLC.

TUJUAN ~
Membangun Sistem ctomasi untuk melakukan pengisian PLC: Huikong FX3U - 28MR
‘cairan (Filling) serta penutupan botol (Capping) sebagai SGADA: Hawell Gloud SCADA 3
dilengkapl dengan sistom SCADA yang Komunikasi: Modbus RTU. MQTT
kasn secara loT sehingga dapat melakan Software: GX Works2, Halwell Cloud SCADA Dewvelop 3
Kontrol secar lokal maupun jarak jaun. | -
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Lampiran 3. SOP Alat

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

RANCANG BANGUN MODUL LATIH AUTOMATIC S
BOTTLE FILLING AND CAPPING SYSTEM
BERBASIS PLC DENGAN MONITORING SCADA

P
ALAT

(Segge

Proximi
Start o

(—|CARA PENGGUNAAN ALAT
1. Hubungkan Modul Latih ke Catu daya 220V.

N oo A~ oN

©

g melalui SCADA. -

(o »

&

Motor. \
Aktuator,
Linear |

Proximity
Counter

ALAT DAN BAHAN

- Modul LatihAutomatic Bottle Filling and
Capping

- Kabel Jumper

- Laptop/PC

- Jaringan Internet

- Broker MQTT

J

DIRANCANG OLEH

Revaldi Kusnadi 2303321011
Radhifka Defandy Putra 2303321069
Raihan Mubaraq Purba 2303321014
Pembimbing:

Rizdam Firly Muzakki, S.Pd., M.T.
NIP. 199311082024061001

. J

. Lakukan Wiring sesuai dengan j;

. Lakukan Program PLC sesuai dengan
Jobsheet dan upload program ke PLC.

. Hidupkan Modul latih dengan menghidupkan

MCB.

Pastikan selektor ada pada mode Auto.

. Tekan tombol Start untuk memulai dan Stop
untuk memberhentikan.

. Tekan tombol Emergency ketika ada keadaan
darurat.

. Ubah selektor ke mode Manual untuk mode
jogging, lakukan test kontrol setiap aktuator

CARA MENGHUBUNGKAN KE SCADA
1. Hubungkan RS 485 plus dan minus dari PLC
ke ESP32.
. Konfigurasi Wifi dengan pergi ke
http://192.168.4.1
. Konfigurasi MQTT, Modbus dan Mapping
dengan pergi ke http://imbgateway.local
Buat project SCADA sesuai pada jobsheet.
Mulai SCADA.

N

w

J/

asaaae M. o
A2 o,

(-lTAMPILAN SCADA - PLANT—\
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Lampiran 4. Datasheet PLC Huikong FX3U-28MR
1 BRI R

BN

.
o -
-
-l -
e
-

PLC #: 7
FoFH

FX3u

sk s

50~ 35511
5512~ 5911 |

HiAx

X0~ X128

ik v

YO~ Y128 (¥D, Y1 4 HF 0k B

o (1] 4t i 2 m

MO~ M511 (]
M512 ~ M1535 © 7oL {5

T

TO~T199 (100ms)
T200~T245 (10ms)
T246 ~T249 {1ms $il 5
T250~T255 (100ms Eil B
T256 ~ T511 (1ms)

itk ¢

cin0~ 199 (WrELfREE)
€200~ €255 (32 {irlii R {45

R DL

po~ D199 D
D200 ~ DEOD | 1§ f ¥
DE01 ~ D73599
DE000 ~ DE1S0 ¢ FF7: M7 e (245 »
Vo ~v7 (ZEHED
z0~77 (Fht)

1

A

NO~ N7 R
PO~ P127 (M, THEIFH)
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Lampiran 5. Datasheet Flowmeter YF-S201

MODEL: YF-S201

Description:

Water flow sensor consists of a plassc valve body, a warler rofor, and a hall.effect sensor. When waer flows through the rotor, rotor rolls. Its speed changes with
different rate of flow. The hal-effect sensor outputs the coresponding pulse signal. This one is sutable to detect flow in water dispenser or coffee machine. We
have a comprehensive line of water flow sensors in different dameters. Check them out 10 find the one hat meets your need most

Features:
Compact, Easy to Install
High Seakng Performance
High Quality Hall Effect Sensor
RoHS Compliant

Specifications:
Working Voltage: DC 4.5V-24V
Normal Viaitage: DC 5V-18V
Max. Waorking Current: 15mA (DC 5V)
Load capacity: 5 10 mA (DC 5V)

Flow Rate Range: 1-30Umin
Load Capacity: $10mA (DC 5V)
Operating Temperature: BOC
Uquid Temperature: $120°C
Operating Humiity: 35%~S0%RH
Niowing Pressure: 51.76MPa
Storage Temperature: 26+ 80°C
Storage Humidity: 25%~ 65%RH
Eiectic strength 1250V/min
insubation resstance 2 100MQ)
External threads: 172*

Outer diameter- 20mm

intake dametes: dmm

Outlet diameter: 12mm

Application:
Water heaters, credit card machines, water vending machine, flow measurement devics!

Cercuit: Rec Postve
Biack: GND 1 T 1 1N e |
Yelow: Output signal 840 |- 11 { 1 11

Flow Range: 100UH-1800H.LH 720
Flow (LM) | Frezg {(Hz)| Emo range
T 600

480 +—t—4—1+—}—t--=t—1L 1 1 L L 1 1 1 -

293 +10

- 360
_% 921 240 T
120 |—
0

16 325 49.5 455 82 902 -~ (HI)

Lampiran 6. Datasheet Proximity Photoelectric Laser

o
HApAMETR

Procuct Type: Laser miror reflection pholosiscinic switch

Detecion objects: opague objectsChuiput mode: NPWP WP nomally opennormaly dosedShel
maberal: brass mickel plated

Diffusion Angle: straight line

Operating voltage: 10.30VDC

Power consumption: befow 1.5W

Operating current: 80-200mASwiiching fequency: 80.80Mz

Crrcuit protection: reverse connecton protection short aroult protection swrge protectionResponse
sme: 2MS

Size:

46mm
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Lampiran 7 Datasheet Proximity Photoelectric Diffuse

E3F Series (€ coc M &

I Description

m EFfF-DSswWCH E3F-DS10, E3F-DS30 E3F-DSS, E3F-DS70
- (Diametar:®18, length: 60mm) (Dameter-®12/30, length: 30/88mm)
o F.u 1 No

——Operation made -2 NG
.g Q 4 NOsNG ) }
o t A AC (2-mire) type t \_t
Cutpur -8, PNP typw b .

N - © NPNtype ‘ .

o Soningdtarce

None m £3FJ-DS10, E3FJ-DS30
s A Damater®18, length: 85mm)

cm

eyeyer uaba IuxLM[od ijtw e3did YeH O

None: Though-beam ,’

mods R 4
O Difise refectine
= 7,
n F. Plste
Case materal | _
Les moa

Pacnosctric sensor

o

Power Supply Voltage oy ' e
350 type: BO-250V SOVBOHzZ
DCNPN, PNP, 2-wire) type: BmA12V, 15mA24Y

Current consumption
AC type: TV max.

e 2.5ms
Response frequency e

DC(NPN, PNP) type: 300mA max.
Control output )C{2-wire) type:3-100mA masx

ejleyer Uabap yiuyalijod ul
adwaw uep uejjwnwnbusw bueie|qg 'z

AL type: 10-300mA max.

PCINPN, PNP, 2-wire) type: Load short-circut protection
AL type: Surge suppressor

Ancandescent lamp: 3,000 Ix max.

Ambient: ation

Sunbght: 10,000 1 max.
Ambient temperature 2510 65 U (with no icng)
Ambient humidty H5% to 85% RH

Temperature influence  3+15% max. of sensing distance at 23T in the temperature range of -25 10 65

Voltage inflence k153 max. of sercing distance at rated vollsge in theratad volage £15% range
DCNPN, PNF) type: 1V max.
Residusl voliage DIC{2-wire) type: 3V max

AC(2-wre) type: 7V max.

Insulation resistance BOmM{1 men_(at S00VDC) between cumant-camying parts and case(Load curent: 100mA max_, Cablelengtn: 2m)
DCNPN, PNP, 2-wire) type: 1,000VAC, S0/0Hz for 1 minute between current-carmyng perts and case
i 2-wire) type: 2, D00VAC, S0/60HZ for 1 minute between current-camying parts and case

Dhelectric strengtn

Vibration resisance Pestrudtion : 10 o 554z, 1.5mm double amplitude for 2 hours each iInX, Y, end Zdiectons
Shock resstance Destrudion : S00m/s{about S0g) 10 times eachin X, ¥, and Z directions.

Degre of proiedion PSa~IPET

—— Case: E3F with H ABS, E3FJ i brass

[Sensing surface: Heat-resistant ABS

Lampiran 8. Wiring diagram
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w
3
2 5 BEES
g 220VAC ——————— i l- 1 i
- N i ‘
3 PJi i
.:-,1- PN i
&
=
o .
- EEEEnOREEEEE)
'g PSU 24VDC
&
= PLC HUIKONG
o FX3U-28MR
PSU 12vDC
HEEEEEE N SRR
]

AR ] Bt Digamb: Keterangan:
vy Satuan: mm Dipariksa: - Rangkaian Sistem
NN e s Kontral FLE
Automatic Batlle
Filling and Capping Systam
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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




390 388 0,51%

- 390 391 0,26%
e 390 388 0,51%
N
1 390 390 0,00%
Q

Rata-rata 0,376%

Respon Sistem  Keterangar
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Terdeteksi

Boto
Terdete

Boto
Terdete

Boto
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pompa aktif
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Terdeteksi pompa aktif
Botol Conveyor
. ON berhenti & Berhasil
Terdeteksi pompa aktif
Botol Conveyor
. ON berhenti & Berhasil
Terdeteksi pompa aktif
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11

12

13

18

19

20

21

22

Botol
Terdeteksi

Botol
Terdeteksi

Botol
Terdeteksi

Terdeteksi

Boto
Terdete

Boto
Terdete

Boto
Terdete

Terdeteksi

Botol
Terdeteksi

Botol
Terdeteksi

Conveyor

ON berhenti & Berhasil
pompa aktif
Conveyor
ON berhenti & Berhasil
pompa aktif

o

pompa aktif

onveyor

berhenti Berhasil
po
Conve
berhen h
[ PDd

Berhas

POLITEKNIK
NEGE
JAKARTA

ON berhenti &
pompa aktif

Berhasil

ON S Berhasil
pompa aktif

Conveyor
ON berhenti &
pompa aktif

Berhasil

Conveyor
ON berhenti &
pompa aktif

Berhasil
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Conveyor

Botol .
23 , ON berhenti & Berhasil
Terdeteksi pompa aktif
Botol Conveyor
24 , ON berhenti & Berhasil
Terdeteksi pompa aktif
Botol
25 berhenti &
Terdeteksi pompa aktif
onveyor
26 ' berhenti Berhasil

eksi po

berhen h
Terdeteksi HOMpPa

Boto

Berhas
Terdete

Boto
Terdete

e PO I
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s\ JAKARTA

Percobaan i Status

i Keterangan
Ke- ¢ Sensor Respon Sistem

Conveyor
| Botol ON berhenti, Berhasil
. Ak Li ’ erhasi
Terdeteksi tlélatl\(;[l;,t;?ear

capping aktif

Botol Conveyor
2 ON berhenti, Berhasil

Terdeteksi Aktuator Linear,

80
Politeknik Negeri Jakarta



epIeer BB YwiaNod uizi eduey

)
o
)
o
3
Qo
3
1]
=]
Q
c
3
c
3
o
=
Q.
o
3
3
[}
3
T
m
=
o
E
s
=
w
(1)
o
o
0,
Q
=}
o
8
c
73
o
<
=
<
>
g
o
-
=
=
3
o
=L
o
3
T
o
3
-
c
=
Q
T
Q
T
c
=

o
Py
=]
Q
[
=,
el
o
=
=.
[-%
o
s
3
[
=
[
s,
=
=
K
T
o
=
o=
=
Q
o
=
s
=
Q
s
3,
Q
=
3
-
%
;
2
[
«Q
[
=
S
g
-
o

a
5
]
=
=
3
3
£
<
3
3
5
]
=i
H
2
=
!
=3
5
3
g
g
S
g
8
3
s
T
3
£
£
=
H
2
3
H
g
4
2
=
o
)
<
s
g
5
<
3
5

—
S
g
o
=3
Q
3
m
=3
Q
(=
[
el
wn
m
o
o
Q
o
-
g
o
=
"
o
=
-
[ =
=
g
o
-,
£
s
5
g
=
el
o
3
(]
=
n
o
=1
[=
3
)
=
o
o
=
3
g
s
o
=
o
=
wn
c
3
T
m
-

A 5
v
=
5]
=
Y

& Motor
capping aktif

Conveyor
Botol berhenti,
3 ON Aktuator Linear, Berhasil

Terdeteksi & Motor
cappi ktif

berhenti,
Aktuator Linear,
& Motor
capping. aktif

Terdeteksi

Boto
Terdete

e POLITEXNIK
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A\ AKGETA

capping akti

Conveyor

Botol
uator Linear,

Terdeteksi & Motor
capping aktif

Berhasil

Conveyor
Botol berhenti,

10 ON Aktuator Linear,  Berhasil
Terdeteksi & Motor

capping aktif
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Botol
11
Terdeteksi
Botol
12
Terdeteksi

Boto
Terdete

17
Botol
18
Terdeteksi
Botol
19
Terdeteksi

Conveyor
berhenti,
Aktuator Linear,
& Motor
capping aktif

ON Berhasil

Conveyor

capping aktif

onveyor
b h ti,

Aktu Berhasil

capgi
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berhenti,
Aktuator Linear,

ON Berhasil

Conveyor
berhenti,
Aktuator Linear,
& Motor
capping aktif

Berhasil

Conveyor
berhenti,
Aktuator Linear,

Berhasil
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& Motor
capping aktif

Conveyor
Botol berhenti,
20 ON Aktuator Linear, Berhasil

Terdeteksi & Motor
cappi ktif

berhenti,
Aktuator Linear,
& Motor
capping. aktif

21

Terdeteksi

Boto
Terdete
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capping akti

Conveyor

Botol
uator Linear,

Terdeteksi & Motor
capping aktif

26 Berhasil

Conveyor
Botol berhenti,

27 ON Aktuator Linear,  Berhasil
Terdeteksi & Motor

capping aktif
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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
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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
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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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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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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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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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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 13. Gambar dan Dokumentasi Pengujian Alat
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