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1.
2.
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Trainer Kit Sistem Kontrol Distribusi dan Penyortiran Benda Kerja Logam —

Nonlogam Berbasis PLC Schneider TM221CE16R

ABSTRAK

Perkembangan teknologi otomasi industri mendorong kebutuhan media pembelajaran yang
mampu menggambarkan proses kerja sistem kontrol secara nyata dan aplikatif.
Berdasarkan hasil observasi di SMKN 4+ Jakarta. Utara, pembelajaran PLC masih
didominasi teori dan simulasi perangkat-lunak karena keterbatasan trainer kit yang
merepresentasikan proses distribusi dan penyortiran benda kerja. Penelitian ini bertujuan
merancang dan mengimplementasikan trainer kit sistem kontrol distribusi dan penyortiran
benda kerja logam—nonlogam berbasis PLC. Schneider TM221CE16R “sebagai media
pembelajaran otomasi industri. Sistem dikendalikan menggunakan program ladder. diagram
pada perangkat lunak EcoStruxure Machine Expert Basic untuk mengatur proses
pendeteksian, distribusi, dan penyortiran benda kerja secara otomatis. Komponen utama
yang digunakan meliputi sensor inframerah, sensor proximity, motor:konyeyor, solenoid
valve, silinder pneumatik, dan Human Machine Interface (HMI). Metode penelitian
meliputiperancangan perangkat keras dan perangkat lunak, perakitan sistem, penyusunan
program ladder, serta pengujian fungsi sistem. Parameter pengujian meliputi kemampuan
sensor, logika program, akurasi counting, dan tegangan keluaran aktuator. Hasil pengujian
menunjukkan sensor inframerah mendeteksi keberadaan benda kerja dengan tingkat
keberhasilan 100% (20 dari 20 pengujian), sedangkan sensor proximity mengidentifikasi
benda kerja logam dan nonlogam dengan tingkat keberhasilan 100% (20 dari 20 pengujian).
Pengujian fungsi ladder diagram menunjukkan seluruh urutan proses sesuai logika kontrol
pada 20 dari 20 siklus pengujian. Pengujian counting menghasilkan akurasi 100% tanpa
selisih antara jumlah benda kerja yang diproses dan data pada HMI. Pengujian tegangan
keluaran menunjukkan nilai 23,9-24,1 VDC, sesuai dengan tegangan kerja nominal 24
VDC. Berdasarkan hasil pengujian tersebut, trainer kit mampu menjalankan fungsi
distribusi dan penyortiran benda kerja secara otomatis serta dapat dimanfaatkan sebagai
media pembelajaran sistem kontrol berbasis PLC.

Kata kunci:Trainer Kit; PLC Schneider TM221CE16R; ladder diagram; sensor proximity,
sistem sorting ofomatis.

vi
Politeknik Negeri Jakarta



eyieyer uabap Niuyaijod wizi eduey

I
)
=
)
T
-+
Q

m
m
L
0
)
-+
Y
g.
;
o
=k
:.
o
R
2.
.
2
®
Q
o
:.
S
o
=
3
q
-+
Y

5
bl
(1]
3
Q
c
=
T
o
=
=
Q.
o
=
3
1]
-
c
=
~
o
=
~
(1]
T
(]
=]
=
=
Q
o
=
<
Q
=]
Q
S
o
-
o
=
o
o
=
(1]
=
=
~
2
[
Q
(1]
=
—
-
=
Q
=
-
o

N
=0 - Y
537
Q =
- Q
Qe s
35S
=5 =
e
3 a3
c Q
3 c
x 3 =2
o c
= =~
)
3 5%
3 5
= o
=
338
T e 5
= ]
T
s 53
2 =
S eg
"< b
) 2
T
s QP
Q =
o o
S =
Qo ()
S‘ )
< °
w m
() =
c & £
c ]
—p el
2873
>) <
b o
- —
€ o 3
= 5
285
3. °
o
s £
m —
3 £
5 B
o
z o
i)
~ S
5 T
IS
o =)
c =
= 3
)
=
~
)
=
~
o
-,
Q
[
o
=]
N—
Q
[
Q
=
w
=
i)
g
o
3
o
w
o
[
2

—
2
o
-
o
=
Q
3
(]
=
Q
c
=
T
w
(1]
o
Q
i
o
=
-]
-
Q
[
[’
L
c
=
c
=
~
o
-
<
o
-~
=
=
3
-
o
=]
T
o
3
(]
=
n
o
=]
-
c
3
==
o
=
Q.
)
=
3
(]
=
<
m
o
c
-
~
o
=
w
c
3
o
(]
-

Distribution System Control Trainer Kit with Material Handling and Sorting
Method for Metal and Non-Metal Workpieces Based on Schneider PLC
TM221CEI16R

ABSTRACT

The advancement of industrial automation technology.has increased the demand for
learning media that can represent control system operations in.a practical and realistic
manner. Based on observations at SMKN 4 North Jakarta, PLC learning is still dominated
by theoretical instruction and.software-based simulation due to the limited availability of
trainer kits for workpiece distribution and sorting. This study aims to designand.implement
a trainer kit for a metal and non-metal workpiece distribution and sorting control.system
based on the Schneider TM221CEI6R PLC as a learning medium for industrial
automation. The system is controlledwusing a ladder diagram program developed with
EcoStruxure:Machine Expert Basic to automate workpiece detection, distribution, and
sorting. Theresearch method included hardware and software design, system assembly,
ladder programming, and functional testing. The testing parameters consisted of sensor
performance, ladder logic functionality, counting accuracy, and actuator output voltage.
The results showed that the infrared sensor_and proximity sensor achieved a 100%
detection success rate (20/20 _trials). Ladder diagram testing confirmed that all 20
operating cycles followed the designed control logic correctly.. The counting function
achieved 100% accuracy, with no discrepancy between the processed workpieces and the
data displayed on the HMI. The actuator output voltage ranged from 23.9 to 24.1 VDC,
which is within the nominal operating voltage of 24 VDC: These results indicate that the
developed trainer kit successfully performs automatic workpiece distribution and sorting
and is suitable as a learning medium for PLC-based industrial automation.

Keywords: Trainer Kit; Schneider TM221CEI6R PLC; Ladder Diagram; Proximity
Sensor; Automatic Sorting System.
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BAB I
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Sistem otomasi merupakan komponen penting dari transformasi industri
modern. Dalam dunia bisnis, penerapan sistem otomatis bertujuan untuk
meningkatkan efisiensi dan produktivitas serta mengurangi kesalahan manusia
selama proses produksi. Salah satu implementasi otomasi yang digunakan yaitu
sistem sorting otomatis'untuk memilah benda kerja berdasarkan kategeritertentu
secara terstruktur’ menggunakan sensor, aktuator, dan sistem kontrol berbasis
Programmable Logic Controller (PLC). Penggunaan PLC pada sistem sorting
memungkinkan proses pengendalian dilakukan secara terprogram sehingga sistem
dapat’bekerja sesuai kebutuhan industri secara otomatis dan berurutan.

Sebagai bentuk implementasi media pembelajaran otomasi industri pada
pendidikan, penggunaan trainer kit berbasis PEC dapat membantu siswa SMKN 4
Jakarta Utara memahami proses kerja sistem kontrol, koordinasi sensor dan
aktuator, serta penerapan logika kontrol industri secara langsung. Berdasarkan hasil
observasi di SMKN 4 Jakarta Utara, proses pembelajaran PLC.masih didominasi
oleh penyampaian teori dan simulasi perangkat lunak, sedangkan media praktik
yang dapat menggambarkan proses distribusi dan.penyortiran benda kerja secara
nyata masih terbatas. Kondisi tersebut menyebabkan siswa belum memperoleh
pengalaman belajar yang merepresentasikan penerapan sistem otomasi di industri,
khususnya dalam memahami hubungan antara sensor, aktuator, dan logika kontrol
PLC pada proses sorting otomatis. Selain itu, keterbatasan media praktik
mengakibatkan siswa kesulitan memahami urutan kerja sistem, proses identifikasi
benda kerja, serta koordinasi input.dan output PLC secara langsung:

Perancangan trainer kit berbasis PLC memiliki-‘manfaat dalam mendukung
pembelajaran proses sorting untuk meningkatkan pemahaman siswa terhadap
sistem kontrol otomatis serta membantu pembelajaran proses pemilahan benda
kerja secara lebih aplikatif. Sistem ini menggunakan PLC Schneider TM221CE16R
yang menjalankan seluruh proses sortir melalui program ladder, sehingga proses
pendeteksian, pemilahan, dan pemindahan benda kerja dapat berjalan secara

otomatis sesuai logika kontrol yang telah dirancang. Sistem sorting dirancang

Politeknik Negeri Jakarta
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menggunakan sensor sebagai pendeteksi benda kerja serta aktuator berupa valve
dan konveyor untuk melakukan proses pemindahan benda kerja berdasarkan
kategori tertentu. Sebagai penunjang proses pembelajaran sistem otomasi industri,
sistem sorting yang dirancang juga dilengkapi dengan fitur keamanan untuk
memastikan sistem dapat bekerja secara aman dan terstruktur. Penelitian ini
difokuskan pada perancangan program./adder dan pengujian fungsi pada sistem
sorting berbasis PLC Schneider TM221CE16R agar sistem dapat bekerja secara
otomatis, aman, dan sesuai dengan prosedur.

Penelitian ini* dapat mendukung penerapan media pembelajaran otomasi
industri di SMKN 4 Jakarta Utara. Melalui penggunaan trainer kit berbasis PLC
Schneider TM221CE16R, siswa dapat mempelajari proses sorting secara langsung
mulai dari pendeteksian sensor, pengendalian aktuator, hingga proses pemilahan
benda kerja menggunakan program ladder. Siswa juga dapat memahami urutan
proses kerja yang terstruktur, koordinasi input.dan output PLC, serta penerapan
sistem kontrol otomatis sesuai kebutuhan industri. Dengan adanya media
pembelajaran praktik berbasis trainer kit, siswa tidak-hanya memahami teori, tetapi
juga mampu mengembangkan keterampilan praktis dalam mengoperasikan sistem

otomasi berbasis PLC.

1.2 Perumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang yang telah diuraikan, maka didapatkan rumusan

masalah yang mencakup bagian input, proses, dan output pada sistem sorting

berbasis PLC Schneider TM221CE16R.

1. Bagaimana merancang program ladder pada sistem sorting berbasis PLC
Schneider TM221CE16R agar proses sorting dapat berjalan secara
otomatis dan terstruktur?

2. Bagaimana cara mengintegrasikan sensor-dan aktuator pada frainer kit
sistem sorting berbasis PLC Schneider TM221CE16R?

3. Bagaimana pengujian fungsi pada sistem sorting berbasis PLC Schneider
TM221CE16R untuk memastikan seluruh proses dapat bekerja sesuai

logika kontrol yang telah dirancang?

Politeknik Negeri Jakarta
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4. Bagaimana penggunaan trainer kit berbasis PLC Schneider TM221CE16R

dapat mendukung proses pembelajaran otomasi industri pada siswa

SMKN 4 Jakarta Utara?

Batasan Masalah

Adapun batasan masalah pada alat sebagaisberikut:

1.

Alat belum dapat digunakan-untuk benda kerja dengan ukuran diameter

yang berbeda

. Kapasitas wadah sortir benda kerja logam dan non logam terbatas, sekitar

3-5 benda kerja

. Alat'belum dapat mengidentifikasi karakteristik benda kerja lain seperti

warna

Tujuan

Adapun tujuan yang ingin di capai-dari tugas akhirini adalah:

3

Merancang program ladder dilakukan dengan menyusun logika kontrol
berdasarkan urutan proses kerja sistem sorting. Program /adder dibuat
menggunakan  software pemrograman PLC. Schneider dengan
memanfaatkan input dari sensor dan output untuk mengendalikan aktuator
seperti valve dan motor konveyor. Program dirancang agar proses
pendeteksian, pemilahan, dan pemindahan benda Kerja dapat berjalan

secara otomatis dan berurutan sesuai‘kebutuhan sistem.

. Integrasi sensor dan aktuator dilakukan dengan menghubungkan sensor

sebagai input PLC dan aktuator scbagai ‘output PLC. Sensor digunakan
untuk ‘mendeteksi keberadaan atau kategori benda kerja, sedangkan
aktuator berupa valve dan motor konveyor digunakan untuk melakukan
proses pemindahan benda kerja. Seluruh-komponen dihubungkan-sesuai
wiring diagram dan dikendalikan melalui program ladder pada PLC

Schneider TM221CE16R.

. Pengujian fungsi dilakukan dengan mengamati setiap tahapan proses

sorting mulai dari pendeteksian sensor, pengiriman sinyal input ke PLC,
hingga aktuator bekerja sesuai program ladder. Pengujian dilakukan

beberapa kali untuk memastikan sistem dapat bekerja secara otomatis,

Politeknik Negeri Jakarta
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engoperas
1.5 Luara

apun luaran yang di dari tug
' i ] kit sistem sorting ya

terstruktur, dan sesuai dengan logika kontrol yang telah dibuat tanpa terjadi
kesalahan proses.

4. Penggunaan trainer kit berbasis PLC Schneider TM221CE16R dapat
membantu siswa memahami penerapan sistem otomasi industri secara

langsung melalui praktik. Siswa dapat mempelajari proses kerja sensor,

tidak hanya /
m ]

Tersedia traine

pembelajaran dustri di.S

. Manual book
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BAB YV
PENUTUP

5.1 Kesimpulan

Berdasarkan hasil perancangan, implementasi, dan pengujian pada Trainer

Kit Sistem Kontrol Distribusi dan PenyortiransBenda Kerja Logam—Nonlogam
Berbasis PLC Schneider TM221CEL6R, diperoleh kesimpulan sebagai berikut:

1. Program ladder diagram dan alur logika sistem sorting berbasis PLC Schneider

TM221CE16R dirancang melalui identifikasi kebutuhan sistem, penyusunan
flowchart, perancangan logika kontrol, dan penentuan alamat input-output PL.C.
Program yang dihasilkan mampu mengendalikan proses sorting secara otomatis
sesuai‘urutan kerja yang dirancang serta tervalidasi melalui pengujian simulasi

dan implementasi pada trainer kit.

. Integrasi sistem dilakukan dengan menghubungkan sensor inframerah, sensor

proximity, PLC Schneider TM221CE16R, motor kenveyor, solenoid valve, dan
silinder pneumatik dengan wiring diagram yang telah dirancang. Hasil pengujian
menunjukkan bahwa seluruh komponen telah terintegrasi-dengan baik, mampu
bertukar sinyal input dan output sesuai fungsinya, serta mendukung proses
distribusi dan penyortiran benda kerja logam dan nonlogam sesuai urutan operasi

sistem.

. Pengujian dilakukan dengan _menguji _fungsi sensor inframerah, sensor

proximity, status ladder diagram, counting benda kerja, dan tegangan keluaran
aktuator melalui 20 kali pengujian<pada setiap parameter. Hasil pengujian
menunjukkan bahwa sensor inframerah berhasil mendeteksi keberadaan benda
kerja dengan tingkat keberhasilan 100% (20 dari 20 pengujian), sedangkan
sensor proximity. berhasil mengidentifikasi benda kerja logam dan nonlogam
dengan tingkat keberhasilan 100% (20~dari~20-pengujian). Pengujian ladder
diagram menunjukkan seluruh urutan proses berjalan sesuai logika kontrol pada
seluruh siklus pengujian, pengujian counting menghasilkan akurasi 100% tanpa
selisih antara jumlah benda kerja yang diproses dan data pada HMI, serta
pengujian tegangan keluaran aktuator menunjukkan nilai 23,9-24,1 VDC yang

masih berada dalam rentang tegangan kerja nominal 24 VDC.
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W@

4. Trainer kit dapat digunakan sebagai media pembelajaran sistem kontrol berbasis
PLC Schneider TM221CE16R untuk mempelajari integrasi sensor, aktuator,
PLC, HMI, serta implementasi pemrograman ladder diagram pada sistem

distribusi dan penyortiran benda kerja.
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5.2 Saran

Penelitian ini masih memiliki-beberapa keterbatasan,yang dapat menjadi
dasar pengembangan pada.penelitian berikutnya. Adapun saran, yang dapat
diberikan adalah sebagai berikut.
1. Pengembangan™ sistem sorting agar mampu mengidentifikasi lebih banyak

variasi bendakerja, sehingga fungsi alat menjadi lebih luas dan aplikatif.

2

. Pengembangan berikutnya dapat difokuskan pada peningkatan kapasitas
penampungan hasil sortir agar alat lebih‘mendekati penerapan pada lingkungan
industri.

3. Perlu dilakukan penyempurnaan pada bagian mekanik alat agar proses

pemindahan dan penyortiran benda kerja dapat berlangsung lebih stabil dan

efisien.
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3 Foto Alat

ampiran
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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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Lampiran 4 Poster

Trainer Kit Kontrol sistem Distribusi dengan metode Material
Handling dan Sorting Benda Kerja Logam Non-Logam
Berbasis PLC Scneider TM221CE16R
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LATAR BELAKANG

Penelitian ini merancang trainer kit

TUJUAN

1.Merancang program ladder diagram pada PLC Schneider
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sistem sorting logam dan non-logam
berbasis PLC Schneider TM221CE16R
sebagai media pembelajaran otomasi
industri. Sistem menggunakan sensor
dan aktuator yang dikendalikan melalui
program ladder  diagram untuk
melakukan pemilahan benda kerja
secara otomatis. Trainer kit diharapkan
dapat meningkatkan pemahaman siswa
terhadap konsep PLC dan sistem kontrol
industri.

FUNGSI

Trainer kit berfungsi sebagai media
pembelajaran untuk mempelajari sistem
kontrol otomatis berbasis PLC Schneider
TM221CE16R melalui simulasi proses
penyortiran benda kerja logam dan non-
logam menggunakan sensor, aktuator, dan
program ladder diagram.

TM221CE16R untuk mengendalikan sistem sorting secara
otomatis.

2.Mengintegrasikan sensor dan aktuator dalam proses
pendeteksian, pemilahan, dan pemindahan benda kerja.

3.Menguji fungsi sistem sorting untuk memastikan seluruh
proses berjalan sesuai logika kontrol yang dirancang.

4.Mengembangkan trainer kit sebagai media pembelajaran
otomasi industri berbasis PLC bagi siswa SMKN 4 Jakarta
Utara.

SPESIFIKAS| ALAT

-
TM221CE16R

Protokol Komunikasi Modbus TCP/IP
Interface Operator HMI Touchscreen

4 unit reed switch,
photoelectric. Inductive
proximity

Jenis Sinyal 1/0 Digital

J erak Vertikal
dan Hor tal mm x 470mm

Politeknik Negeri Jakarta
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Trainer Kit Kontrol sistem Distribusi dengan metode Material
Handling dan Sorting Benda Kerja Logam Non-Logam
Berbasis PLC Scneider TM221CE16R
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BLOK DIAGRAM
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1.Menetkan tombol start untuk memulai
proses kerja

2.sistem material handling
melakukan pengambilan benda ker]

3.sistem material handling akan
memindahkan ke konveyor.

4.konveyor akan membawa benda kerja
menuju sistem sorting.

S.sistem sorting akan menyortir benda
kerja berdasarkan logam atau non-
logam.

6.benda kerja logam akan tersortir
menuju box penempatan benda kerja
logam.

7.benda kerja non-logam akan tersortir
menuju box penempatan benda kerja
non-logam.
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Trainer Kit Kontrol sistem Distribusi dengan metode Material
Handling dan Sorting Benda Kerja Logam Non-Logam % ‘
Berbasis PLC Scneider TM221CE16R
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DIRANCANG OLEH: PEMBIMBING
Sri Lestari Kusumastuti S.T.,M.T.
(NIP.1966033061990031001)

1.Hanif Fitranto (2303321058)
2.M. Abu Gilbran Yusuf (PEDEXPALIEE))
3.Tegas Maulana Triwiyanto (2303321061)

eyieyer uabap Niwyaijod uizi eduey

Mochammad Aldi M, S.pd
(NIP.199409032019031008)

PROSEDUR PENGGUNAAN ALAT

1.Pastikan alat terhubung ke sumber daya listrik dan semua komponen berfungsi dengan baik.
2.0perator wajib login terlebih dahulu pada halaman HMI.
3.0perator menaruh benda kerja pada tempat yang telah disediakan.
4.0perator menekan tombol hijau/start untuk mengaktifkan sistem handling dan sorting.
5.Penjepit akan turun dan menjepit barang lalu naik kembali.
6.Setelah itu barang akan dipindahkan dari tempat awal ke konveyor.
7.Di konveyor, barang akan terdeteksi oleh sensor Infrared.
8.Motor konveyor akan menyala dan memindahkan barang.
9.kemudian barang akan di sorting menggunakan sensor proximity.
10.Jika benda yang terdeteksi adalah logam, benda akan terdorong oleh solenoid
11.Jika benda yang terdeteksi non logam, benda akan terus berjalan hingga sampai ke tempat pengumpulan
benda non logam.
12.Tekan tombol merah/stop untuk menghentikan proses handling dan sorting.
13.Sistem akan kembali ke mode siaga dan siap digunakan kembali.
14.Jumlah proses handling dan sorting kemudian akan diakumulasi di PLC dan dikirim melalui kabel lan dengan
perantara switch ke HMI secara real-time.
15.Hasil deteksi sensor juga akan diakumulasi di PLC dan dikirim melalui kabel lan dengan perantara switch ke
HMI secara real-time.
16.Data yang diterima HMI, kemudian akan ditampilkan pada halaman HMI.
17.Data proses dan counting akan ditampilkan pada halaman monitoring dan kontrol pada HMI.
18.Data yang ditampilkan juga dapat di reset ke nol menggunakan tombol reset.
19.Riwayat data proses dan hasil counting dapat diakses pada halaman data report.
20.Riwayat login dapat diakses pada halaman user log.
21.Apabila terdapat error pada proses, HMI akan menampilkan notifikasi seperti error posisi silinder awal,
error silinder vertikal, error silinder horizontal, dan error motor tidak berjalan.
22.Riwayat error dapat diakses pada halaman alarm report.
23.Apabila ingin melakukan proses maintenance, operator dapat menggunakan mode manual dengan cara
masuk ke mode manual PLC 1 atau manual PLC 2.
24.Pastikan tombol manual diaktifkan terlebih dahulu.
25.Pada halaman itu, operator dapat mengendalikan masing masing output menggunakan tombol yang
tersedia pada halaman manual.
26.Apabila terdapat korslet atau kesalahan pada alat, tekan tombol emergency untuk mematikan sumber
listrik pada alat dan mematikan seluruh komponen.
27.Lakukan pengecekan berkala pada setiap komponen agar sistem dapat berfungsi dengan optimal.
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MANUAL BOOK TRAINER KIT TRAINER KIT SISTEM KONTROL
DISTRIBUSI DAN PENYORTIRAN BENDA KERJA LOGAM -
NONLOGAM BERBASIS PLC SCHNEIDER TM221CE16R

Lampiran 5 Manual Book Alat

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

/e \
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POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan,

tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta

penelitian

|

’

(2303321058)
(2303321061)

NEGERI
JAKARTA

Haoif Fitraste

7 .. N_ 1.Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :

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
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Lampiran 6 Dokumentasi Pengerjaan Alat

© 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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Lampiran 7 Datasheet Program Logic Controller

Lembar data produk

65

controller M221 16 10 relay Ethernet

TM221CE1ER
Main
Range of product Modicon M221
Product or componant type Logic controliern
[Us] rated supply voltage 100. 280 VAC

Dscrete inpat number

9, dscnete input conforming 10 IEC 61131-2 Type 1

Analegue nput number

2at0.10V

OO 1) U, N O

Discrete output type Relay normaly open

Discrete output number 7 relay

Discrete output voltage 5.125vVDC
5.250VAC

Dscrete output current Z2A

Complementary

Dscrete WO number

Masxieum sumber of WO

4 (local |/O-Aschitecture)

xpansion module 11 {remaote VO-Architecture)

Supply voltage limits 85.. 264V

Network fregquency S0480 Hz

Swush current 4a0A

. power t 49 VA & 100240 V with max mumber of 11D axpansion module

VA

33 VA a 100 2480 V without ¥O expansion module

Power supply cutput cument

0.325 A5V for expansion bus
0.12 A 24 V for expan sion bus

Discrate inpat logic

Sink of source [posvainegative)

Discrete input voltage

24v

Discrete inpat vollage type

DCc

Analogue input resolution

10 bits.

LSE value

10 mv

DM awmer DOMrs adam s S006 O Lt o S0000 (orOad () |k Lrdk

Corrversion time

1 ms per chaneal = 1 controller Cycha tima for analogue input analog input

Permitted overicad on inputs

+{- 30 V DC for 5 min (mauaemum) for analog input
+i- 13V DOC {permanent) for analog nput

Voltage state 1 guaranteed

>3 15V for input

Voltage state 0 guaranteed

<= 5V for input

Dscrete inpat current

& Nui 2026

7 mA for decrate input
5 maA for fast inpu

sappiser
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Counting input number

4 fast nput (HSC moda) at 100 kHz 32 bits

counter function

Pdse/drection
AB
Srgie phase

legrated connection type

USE port with mini B USE 2.0 connecior

Non sclated senal link seral 1 with RJ45 connecior and RE232/RS485 mace

Ethemat with RJ45 connactor

(seralisenial nk supply: 5V, <200 mA

1.2..115.2 khits (1152 kbit's by defauk) for bus length of 15 m for RS485
1.2..115.2 kbit's (1952 Wbitfs by defaul) for bus length of 3 m for RS232

480 Mbivs for USE

USE port. USB - SoMachine-Network

Non soland senal lnkc Modtus mastecsiave - RTUWASCE or SoMachine-Natwork

Ethamat

Port Ethermet

10BASE-TMDOBASE-TX 1 port with 100 m copper cable

Comeranication service

DHCP chert

Ethernet/IP adapter
Modtus TCP server
Modtus TCP slave device
Motus TCP diamt

Local signalling

1 LED (green) for PWR
1 LED (green) for RUN

1 LED (red) for modude emor (ERR)

1 LED (green) for SO card access (S0}

1 LED (red) for BAT

1 LED per chanesl (green) for 1D state

1 LED (green) for SL

Ethamat network actiity (green) for ACT

Ethemat network link (yeliow) for Link (Link Saatus)

Electrical connection

removabio scraw terminal tlock for inguts
removabio screw terminal bock for cutputs

terminal block, 3 ferminal{s) for comacting the 24 V DC power supply

connoctor, 4 terminal(s) for analogue inputs
Mini B USE 2.0 connedtor for a programming tenminal

Sh cabia: <10 m for fast inpet
Unshicdded cable. <30 m for output
Unshicided cabla: <30 m for digital input
Unshicided cable: <% m for analog input

Betwean nput and imernal ogic at 500 V AC
Non-nsualed betvean anakogue input and internal logic
Non-nsuated between analogue inputs

Batwaen supply and ground at 1500 V AC

Betwaen sensor power supply and ground at 500 V AC
Betwaen nput and ground &t 500 VAC

Betwean cutput and ground a8 1500 V AC

Betwaen supply and internal logic at 2300 V AC
Betwean sersor power supply and intemal logic at 500 V AC
Betwean output and imeenal logic 2 2300 V AC
Batween Ethernet terminal and internal logic a2 500 V AC
Betwaen supply and sensor power supply ot 2300 V AC

CE

Sensor power supply

24V DC at 250 mA supplied by the controliar

Top hat type TH35-15 rad conforming 1o IEC 80715
Top hat type TH35-7 5 rail conforming % IEC 60715
plat or panel with flxing kit

20 mm

Dapth

70 mm

95 mm

Product weight

Environment

0.345 kg
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oput impedance 3.4 kOhm for ciscrete ingut
100 kOhm for analog nput
4.9 WOt for fast input
Response time 35 s turn-of 12,05 temminals) for input
10 ms furn-on for output
10 ms fuen-off for output
5 ps twm-on, 10, 11,16, I7 termnaks) for fast mput
35 s tun-on, other terminals teminals) for input
5 s twm-oft, 10, 11,16, I7 terminad(s) for fast mput
100 25 turn-off, othr tarminals terminal{s) for input
Coefigurable filtering time 0 ms for nput
3 ms for inpat
12 s foc input
Outpett voltage limits 125V DC
2TTVAC
Maxiermm curent per cutput EAMCOM1
Commnon TAaCOMO
Absolute accuracy emor +/- 1% of d scale Yor analog input
Electrical durability 100000 cyckes AC-12, 120 V. 240 VA essive
100000 cycles AC-12, 240 V, 480 VA, essive
300000 cyckes AC-12, 120V, B0 VA, resisive
300000 cyclas AC-12, 240 V, 160 VA ressive
100000 cyches AC-15, cos phi = 0.35, 120 V, 80 VA, inductive
100000 cycles AC-15, cos phi = 0.35, 240 V, 120 VA, inductve
300000 cyches AC-15, cos phi = 0.35, 120V, 18 VA, inductive
300000 cyckes AC-15, cos phi = 0.35 240V, 35 VA, inductive
100000 cycles AC-14, cos phi = 0.7, 120 V, 120 VA, inductive
100000 cyckes AC-14, cos phi = 0.7, 240 V, 240 VA, inductive
300000 cychas AC-14, cos phi = 0.7, 120 V, 356 VA, inductive
300000 cycles AC-14, cos phi = 0.7, 240 V, 72 VA, inductive
100000 cycles DC-12. 24 V, 48 W, resisive
300000 cychas DC-12. 24 V, 16 W, resisiive
100000 cyckes DC-13. 24 V, 4 W, inductve (UR = 7 ms)
300000 cyckes DC-13 24V, 72 W, inductive (UR = 7 ms)
Switching fraquency 20 switching cpanations/minuie with maximeom load
Mechanical durability 20000000 cycles for reday output
Minimum load 1 mA at 5V DC for relay output
Protection type Without protection at 5 A
Reset time 15
Mamory capacity 256 KB for user appication and data RAM with 10000 instructions
256 kB for insernal variabies RAM
Data backed up 256 KB bull-in Nlash memory for backup of applicaton and das
Data storage equipeent 2 GB SO card (opticnal)
Batlery type BR2032 or CR2Z032X Kthium nen-rechargeabie
Backup time 1 year at 25 "C {by temuption of power supply)
E lon time for 1 Ki 0.3 ms for event and periedic taak
£ time per i 0.2 5 B
Exct time for event task 60 u5 response tme
Maxienum size of object areas 255 %C countars
512 UKW constant words
255 %TM timers
512 %M memory bits
8000 BMW memory words
Realtime clock Wih
Clock drift <= 30 simonth a8 25 °C
Regulation loop A PO upw 14 locps
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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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Lamptran 8 Datasheet Silinder Pneumatik

”n'u?ﬂ'.":'éq'"mn, :anglum CJ2 series

Ak | M to Ortle: ndivicusl
o | fes

+2: 310 and 018 oy

Made to Order
Click here for details

ications
Action Singla rod
Fluid A
[Froel ereasume T
Maximum 0.7 MPa
Misirmem cperating | Fuboer 0.2 MPa_ 0208 WPa
| pressurs At cashion (517
~A0°C o T
With st swiieh: 10°C 1o 0-c M0 eazng)
Cushiss Rl Bus Rubbar bu b cushion
Lubwication il P [y
50 ) F)
«: Manulacture of inlermodaln Sookas 0 1 MM NCRMants & poesibl. (Spacers an not wied |
meum
shoud be confimed acconing 10 the usage. For dalads. refar 10 “Air
qmmwanmn:wnmhmmmm o tha
Mounting and ACCESSOrIO S s s w i v e
- Mounies on 1o precket  Cr--Can ba esased wilin . mosal 2 -Ordr Saga iy,
[Dontsinas + [onytig cliws
Meufting Basic Four || Flanga [ o
] 0] ) — =
] . . - -
— — — . 0
P —— )
%) ] 7] 5] %}
") g () ] [+)
ry ry = ry ry
[+ ] =) 5] 7]
= - = o] .

1
ot 1) Doutis clivis is only available (or 010 and 816
Biota 2) Stai e

Fialee 1 page B3-1 for donis

Mounting Brackets/Part No.

Fool

T-Drmckar
o: T-beachat

Fiatie 1 paagis 142 10 140 Y cybngan | Moisture

Moanting D: Duutle cevis
Phvon bracket N: Yex

Control Tube
IDK Series -
Wi opsrating s actuskor with & sal Sanale: ard o

= Aufls SwdlEh propar MoUng posion
Matocton & stmka d) and it

Auto swilch D-MIEW: 2 pes.
Al wwilch reourng 8: Band menling

= Exapl o&

= Pl bracid, coui irusckle ord arehims wdch i
‘ahicped et i e e, bul et asserniic

shert seha i1 4 Ngh fesuarcy e drw Sasdaniiinn
[mp—— ey —
e coraiiom

Siely eomading ha mawhas cories Lbw b e dckus-

o Minimum Stoka for Gul Swlch

NEGERI

o il provard dew corserastion fram cosurig. Fox &6
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B
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Lampiran 9 Datasheet Solenoid Valve

exdid ey

5 Port Solenoid Valve
Body Ported/Single Unit

Series SY3000/5000/7 000/9000

eyeyer Labap yiuya3ijod wizi eduey

1|} eA1e)y yninas neje ueibeqas yelueqiadwaw uep ueywnwnbusw buele|iq °z
eyieyer 1363 Yiuyalijod Jefem Buek uebunuaday] ueyibnisw yepny uednnbuad 'q

*yejesew njens uenefuy} neje ynuyj uesjjnuad ‘ueiode] uesijnuad ‘Yeiw|i eA1ey uesiinuad ‘ uenipuad ‘ueyipipuad uebunuada)] ynjun eAuey uediynbuad ‘e

eyesjer HoBaN IuPM[Od ijtw e3d1d YeH )

s

undede )ynjuaq wejep 1
Jaquins ueyangakuaw uep uexwnjuedusaw edue) 1ui sijn} eAiey yninjas neje ueibeqas diynbuaw buesejiqg °L

How to Order
Series ‘ I—L | Ij—_'_—.amcm
3 SY3000
Nik: Without bracket
SVE000 A, 8 portsizn F1: Vith foot beacket
SY7000 Thread piping
SYS000 PO" size ) (uqs ok
“ M5 x 08 SY3000
P SY5000
Type of i ___Coil specifications 02 V4 SY7000
2 pasition nrg Nil Standard : x‘ SY9000
With power saving cieout 2
1 E:C 7 ¥ {24, 12 VDC only) One-touch fitting (Metric size) F2: With side bracket
y:Au"nt:I « Power saving clrcutt is not W
2 ftion double avafable in the case of O, e g e ot
il DO or W type. €8 | One-touch fiting for o 2010
o R o e TR [ et~ — €4 | Cne-touch fiting foc od
| FeroC e l €8 | One-touch fting or o6 | SY5000
AP | f; zoc | C8 | One-touch fiting bor o8
3 pasiion dosed center . EVDC C8 | Cnetouch fiting for 08 SY7000 « SY3000 has no bracket.
wae | s SVDC ! (C10] One-touch fiting for 010
3 o ‘ 3; [D:m | 2T svocll C8 | One-touch fiting for 08 Thread type
oy X : Rated voltage ¢ (C10] One-touch fting bor010] SY9000 | (Wt | Re
T oo | ForAC (M) | (C12] One-touch fiting for 012 3 S
P o | 100 VAC | One-touch fitting (Inch size) N | NPT
4 ! 200 VAC : Besd — Podsize  Jesbmms] | T | NPTE
| 110 VAC [116 VAC] | N3 | One-touch fiting dor 0 547 s * Excapt for M5
{ 220 VAC [230 VAC] | N7 [Oretooch Bingors VAT | S o0 Made to Order
! *CC spacticatons of e 0. ¥, DO and YO N3 10neouch fitng bor 0 7 | Nl =
s | sovy aalbewh ZadHVC | N7 | One-touch ftngdora 14" | SYS000 | [ X20 |20 pous o pir ot pae 1%
‘ *For type W, OC vekage is any | NS | One-ouch fiting for o ¥4 X90 | uarwe tos v Fot v w12
aqiate. - Y]
Eaim ooy SO e o ; NS Joneuch W3 00 /7| syv000 | CE-compliant e— )
Electrical e IN11 | One-touch fitting for o ¥4’
el iy a—
24,12, 6, 5, 3 VDC/100, 110, 200, 220 VAC 8 118 2 2uaC [N11 ] One-touch fiina bore Yo" Y9000 || Q@ |CE-compliant |
Grommet |1 gugconnedioe] M connecior DIN terminal * For DC only axcept DIN
:Lond mee Lo bt e | WOt e M Wt v | O, M vy ‘= Manual override toeminal
R Lo st Lo b td Nik: Non-locking D: Push-taen locking E: Push-tum locking
® | @& @ iy BN I S
l |
H:Lead wre LA Witcot et mee LO: Wit comecty | MO: Wihout cmsuctr| 00 YO: Mot
g B0 e e
@ @ @ @ @ [ Light/surge voltage suppressor —:=——-=—-=—=:=—-=—-=——- 1
24,12, 6,5, 3VDC « LN, MN type: with 2 sockess. + Electrical entry for G, M, L. M, W Electrical entry for D, Y i
M8 connector g rm DIN;’:-M of 5Y3000 series, reler l Nil_ | Wehout ight'surge volage suppressor | | NI | Wesout ightmss volage sgpessar] |
WO: Wilhaut corrmcter cabie 0 page -
. | With surge voltage supressor | With surge wotage suppresscr |
E:Iy;;;ag:cm;mmmg:&w l : Wmsu ‘s; \d: 5U] n::ssnf g Wi ight'sar 5 !
-1 1 {foemer ). : - W ighé'sare voltage sppresax |
For detals, refer to page 335. | R | W surge votage suppressox (Norpoar bpe) *DOZ and YOZ are not !
« For connector cablo of M8 connector, H | U _[whe vokice s.powasyy eel avafable. l
refer 1o page 333 I + For AC volitage vaives hare 5 no S” option. » For AC voliage valves H
W With conrucior cable | « M8 connector conforming 1o IECE0S47 s ,..m“'u,l. ¥ the metter oot there s no “S” cption. Itis |
ot} 5.2 standard & also available. Reler o l « For "R’ and 1, OC voltage = only mvadable already buili+n % the .
page 331 for detalls. | « Power savieg orut 5 ooy akatie n % 7 hpe rectifior cirout. |
* Refer % page 336 for the lead wirn . > o
 of Land M Cnatioe e & o ¢ o & — —— . —— — —  ————
« Roler 10 page 337?2:97., cormecior Note) When placing an order lor body poried solenokd valve a3 a single unt.
assembly weh cover for L and M plug mounting screw for manifold and gasket are not attached. Order hem

connecions. separately, if necessary. (For details, refer to page 173.)
Note) Enter the cabie longth symbois in

0. Please be sure %0 1 in e blank

referring 10 page 340

19 GS\VC
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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

\EZzu3 /2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
. tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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Lampiran 11 Datasheet Sensor Proximity

PRD Series
|m| Specifications
» DC 3-wire type
PRO12-40M
PRO1Z4DF
PRO1Z4DNZ
e e
PROL124DF
FROL1Z4DNZ
PROL124DFT
[Sensing distance
Max. 10% of
[stancard senzing —_— | ron : |
!
Setting distance: §0 10 2 Smm |0 o 5.6mm | |00 5.8mm |0t 10.5mm J010 17.5mm
[Fower supaly [12.24vDC=

Tk

#1; The resi frequency

sensing taget, 112 of the sensing distarce for the distance.
3 The last V" of model name is for the moded with o-resistance reinforced catike.
#Emvironment resistance Is rated at nc freezing of condensanon.

s the average value. The standard sensing arget |5 wsed and the widh is set as 2 times of the sandard

NEGERI
JAKARTA
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Lampiran 12 Datasheet Relay

73

LY
Ordering Information  [Wre e e specky ihe aind voage.
Relays
Models with Plug-in Terminals
T ey Tl T o Tl
Classifi cation g (V) | Wodal | Fated veitaga V) | Widal Tage TV] | Wl aga (V]
X 000, T, 700010, 110 12 3
120, 300220 et e
Standard models | LY Ly | oddle ] . L4
12 24 &8
o 1001 40 WDC
h 12 24, 900110, or 2, 24 100110, o
Modeis mith buit-n S var 2000220 VAC 2005220 VAC
LY | or 200230 VAC LY LN L¥an
eparation indicators == —= TR
Modals with o 100110 VDC o 10011 90 WDC or 1000110 VDC
singla Wodels with Bult-= T 7 a8, T I3 TE 34
ceedacts | dodes D [rionnicvoe | Y20 | o inonidvoc LR [yieantowoe | Y9 [arsoamiovoc
oy o P i | 1o 24 o g8 vDe | Lymmes | 12,2446 Lrms- (12 24 o [1z 200
sparation indicatnes | D2 o 100110 VDC 02 [eri00n10wDe B |orf0Wit0VDC
Modess mith buit-in T e
ey - - LrRCR | 2050 w20 | - - - -
[Wodets with buit-= O IO 1T
CR circits il - - LFNCR | 200820 o 2098 | - - - -
epmration indicalors VAC
— — TR0 o R — — — —
Standard sodeis, Ly [RE
— — 12, 24, 48, o 10O _ _ _ _
110 VBE
00190, 1020,
Modets with built-is - - Lyzzn 200220, - - - -
eparaton indicatons o0 22040 VAT
= = TEor TAVIE = = — —
Biksreated Wodeis ul - ~
el el — - LYZD | 1224, c048VDC | — - - -
=T _ [ P _ _ _
earaton indicatons \mc
| — - L¥ICR [ 100110 vaT — — _ _
[—— Lvzzw- [ 100, 110, 19001 20
v - - CR | or 200230 VAC - - - -
epmration indicalors
Relays with PCB Terminals
Ty of pate = T poten T poiea ¥ ol
Classifl cation Wode i volluge (V)| Wodel | Fated voliage V)| Modal | Fated voltage (V]| Wodel | Fated veltage (V1
T T .
13320, o 2001220 4201110, 140120, 3000 . Aain 24, AL, o280
e L1 |vaC EVED [ 230, a0 20 VAC | gy O 200GE0VAD Lvag |2ROVAT
comtacts .
B VDC T TR T
Sorv o 010 VDT 10010 VD OB 10 VDG
O VAL —
Esturcated comicts - - LYz [ - - —
1001 10 VDG —
Case-surface Mounting
ey TEeh Tratn TRt T
Clasifi catinn Wl | Fated verage (V| Modd Tage (V] | Woaal | Fated voRags (V) | Wodel fage (VI
T I TE I, 00T, 190
2007 30 2005 12, 24, 20061 10, 1224, 1000190,
110120, Z00V220 120, 20023, b 10, 100130,
Mol with sl LviF | e 20zan vaC v | Zopan VA wnae |24 200230 VAT Lrap |00 20230 VAL
e TR o TE I, 45, o VT PP — TR
b2 TR
Eetscated cosmmts - - Ly | o 200220 VAC _ _ R B
120 24 VDG

Politeknik Negeri Jakarta



