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Perancangan Sistem Konveyor Otomatis Berdasarkan Perubahan Flow Rate 

Berbasis PLC HMI SCADA 

 

ABSTRAK 
 

Seiring dengan berkembangnya teknologi yang semakin pesat, kemajuan teknologi dalam 

bidang industri juga akan semakin canggih. Maka dari itu, dirancanglah suatu sistem 

konveyor otomatis berdasarkan perubahan flow rate yang dapat berfungsi sebagai 

kontroler dan monitoring. Sistem ini berfungsi untuk memudahkan manusia dalam 

mentransportasikan barang dari satu titik ke titik lainnya dengan cepat dan stabil sehingga 

dapat meningkatkan efisiensi waktu. Perancangan pada sistem ini dibuat dengan 

menggunakan software EPLAN Electric P8 yang berfungsi untuk merancang sistem 

kelistrikkan di indusrtri. Sistem ini terintegrasi dengan Programmable Logic Controllers 

(PLC) yang telah diprogram melalui software EcoStruxure Machine Expert Basic dengan 

menggunakan bahasa pemrograman yaitu ladder diagram untuk membuat operasi input 

dan output, komparasi dan fungsi Proportional Integral Derivatives (PID). Selain itu juga 

telah terintegrasi dengan Human Machine Interfaces (HMI) dan komputer yang dapat 

mengoperasikan sistem Supervisory Control and Data Acquisition (SCADA). Voltage 

injector disini sebagai simulasi sensor flow rate yang memberikan sinyal feedback 

terhadap PID dengan satuan kg/s sehingga karakteristik output dari sistem konveyor ini 

akan selalu mengejar nilai set point yang diberikan. Pada pengujian kerja sistem 

keseluruhan, setiap perangkat yang digunakan terintegrasi baik indikator status maupun 

pertukaran data nominal-nominalnya.  

 

Kata kunci: PLC, HMI, SCADA, Konveyor 
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Designing Automatic Conveyor System Based on Flow Rate Changes  

Using PLC HMI SCADA 

 

ABSTRACT 

 
Along with the increasingly development of technology, technological advances in the 

industrial sector will also be more sophisticated. Therefore, an automatic conveyor system 

was designed based on changes in flow rate that has function as a controller and 

monitoring. This system serves to make it easier for humans to transport goods from one 

point to another quickly and stably so it will  increase time efficiency. The design of this 

system was made using the EPLAN Electric P8 software which functions to design 

electrical systems in industry. This system is integrated with Programmable Logic 

Controllers (PLC) which have been programmed through EcoStruxure Machine Expert 

Basic software using a programming language, namely ladder diagrams to make input and 

output operations, comparisons and Proportional Integral Derivatives (PID) functions. In 

addition, it has also been integrated with Human Machine Interfaces (HMI) and computers 

that can operate the Supervisory Control and Data Acquisition (SCADA) system. The 

voltage injector here is a flow rate sensor simulation that provides a feedback signal to the 

PID with units of kg/s so that the output characteristics of this conveyor system will always 

pursue the given set point value. In testing the work of the whole system, each device used 

is integrated, both status indicators and nominal data exchange. In testing the suitability 

of the actual values of voltage and current, the average error is 3.17% and 1.88%, 

respectively. 

 

Keywords: PLC,HMI,SCADA, Conveyor 
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BAB I  

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang  

Seiring dengan berkembangnya teknologi yang sangat pesat, kemajuan 

teknologi dalam bidang industri juga akan semakin canggih. Teknologi sendiri 

merupakan faktor penunjang utama disegala bidang industri dalam meningkatkan 

nilai produksi suatu industri. Oleh karena itu, diperlukan suatu sistem transportasi 

barang guna meningkatkan mutu produk, efisiensi biaya dan waktu dalam 

memenuhi kebutuhan industri yang kian meningkat. Proses transportasi barang 

dapat menggunakan berbagai macam cara, mulai dari konvensional hingga modern. 

Alat yang dapat digunakan untuk transportasi barang salah satunya adalah 

konveyor. 

Pada pengaplikasian sesungguhnya, sistem kontrol motor konveyor otomatis 

akan dikontrol melalui suatu perangkat kendali seperti Programmable Logic 

Controllers (PLC) yang memiliki kontroler Propotional Integral Derivative (PID) 

guna mengolah sinyal feedback yang didapat dari sensor. Kemudian output PLC 

akan dijadikan referensi bagi Variable Speed Drive (VSD) untuk mengendalikan 

kecepatan motor. Selanjutnya hasil dari perangkat tersebut dapat dikontrol dan 

dimonitoring melalui suatu tampilan layar yang disebut dengan Human Machine 

Interface (HMI). Adapun komponen-komponen elektrikal lainnya pada sistem 

motor konveyor otomatis seperti Miniatur Circuit Breaker (MCB), Power Supply, 

Pulse Generator, dan lain-lain. Perancangan adalah penggambaran, perencanaan 

dan pembuatan sketsa atau pengaturan dari berbagai elemen yang terpisah ke dalam 

satu kesatuan yang utuh dan berfungsi (Hidayatulloh et al., 2020).  

Perancangan sistem konveyor otomatis berdasarkan perubahan flow rate harus 

dipertimbangkan dari segala aspek. Oleh karena itu dalam penyususan skripsi ini 

akan dibahas mengenai perancangan sistem konveyor otomatis berdasarkan 

perubahan flow rate berbasis PLC HMI SCADA. 
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1.2 Perumusan Masalah 

Adapun beberapa perumusan masalah yang dibahas dalam laporan skripsi ini, 

diantaranya: 

1. Bagaimana menentukan komponen yang digunakan pada sistem konveyor 

otomatis berdasarkan perubahan flow rate? 

2. Bagaimana merancang sistem konveyor otomatis berdasarkan perubahan 

flow rate? 

3. Bagaimana integrasi antara sistem kontrol dan monitoring pada sistem 

konveyor otomatis berdasarkan perubahan flow rate? 

 

1.3 Tujuan 

Adapun tujuan yang ingin dicapai dari skripsi ini yaitu : 

1. Mampu menentukan komponen yang digunakan pada sistem konveyor 

otomatis berdasarkan perubahan flow rate; 

2. Mampu merancang sistem konveyor otomatis berdasarkan perubahan flow 

rate; 

3. Mampu mengintegrasikan antara sistem kontrol dan monitoring pada 

sistem konveyor otomatis berdasarkan perubahan flow rate. 

 

1.4 Luaran 

Penulisan skripsi ini memiliki luaran, diantaranya: 

1. Desain sistem konveyor otomatis berdasarkan perubahan flow rate 

2. Laporan skirpsi berjudul “Perancangan Sistem Konveyor Otomatis 

Berdasarkan Perubahaan Flow Rate Berbasis PLC HMI SCADA” 

3. Jurnal 

4. Seminar nasional 

5. Laporan PMTA berjudul “Perancangan Sistem Konveyor Otomatis 

Berdasarkan Perubahaan Flow Rate Berbasis PLC HMI SCADA” 
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BAB V 

PENUTUP 

 

5.1 Kesimpulan 

Berdasarkan pembahasan dan analisa pengujian yang sudah dilakukan, maka 

dapat diambil kesimpulan yaitu:  

1. Pada saat membuat suatu modul latih diperlukan sebuah rancangan dari 

sistem yang ingin dibuat. Rancangan ini bertujuan untuk memberi 

gambaran umum dari sistem yang akan berjalan nantinya kepada setiap 

stakeholder. 

2. Analisa pemilihan komponen sangatlah diperlukan, karena analisa 

pemilihan komponen yang tepat membuat sistem berjalan sesuai dengan 

yang sudah direncanakan. 

3. Pengujian instalasi komponen dilakukan dalam kondisi tanpa tegangan 

dan bertegangan supaya tidak terjadi short circuit dan kerusakan pada 

komponen. 

4. Penggunaan voltage injector pada sistem ini sebagi simulasi sensor flow 

rate yang memberikan sinyal feedback terhadap PID dengan satuan kg/s 

dan sebagai bentuk kalkulasi jika pada keadaan real-nya parameter flow 

rate bisa didapatkan dengan penggunaan encoder dan loadcell beserta 

transmitter-nya pada konveyor. 

5. Perancangan sistem konveyor otomatis ini dapat terintegrasi dengan PLC 

sebagai kontroler serta HMI dan SCADA sebagai fungsi monitoring. 

 

5.2 Saran 

Adapun saran untuk pengembangan sistem ini adalah: 

1. Merealisasikan konveyor secara real untuk menguji prinsip PID secara 

optimal. 

2. Penggunaan sensor loadcell beserta transmitter-nya dan encoder agar 

menyerupai kerja sistem pengendalian dan monitoring konveyor otomatis 

seperti aslinya yaitu dipengaruhi parameter flowrate.  
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LAMPIRAN 

 

Lampiran 1. PLC Schneider TM221CE16R 
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Lampiran 2.  Pemrograman PLC Schneider TM221CE16R 

1. Komunikasi Modbus PLC-VSD 
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2. Inisialisasi Penjadwalan Operasi 
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3. Pemilihan dan Pemisahan Mode 
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4. Sistem Pengawasan HMI SCADA 
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5. Keluaran PLC 
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6. Fungsi Real Time Clock (RTC) 
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Lampiran 3. HMI Weintek MT8071iP2 
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Lampiran 4. VSD Schneider ATV610U40N4 
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Lampiran 5. Tampilan Utama HMI dan SCADA  

HMI 

 

SCADA 

 

 

Lampiran 6. Tampilan Mode Gangguan HMI 

 

Saat terjadi gangguan Sebelum terjadi gangguan 

 

Lampiran 7. Tampilan Mode Gangguan SCADA 

       

Saat terjadi gangguan Sebelum terjadi gangguan 
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Lampiran 8. Tampilan HMI Karakteristik Output PID 

Kondisi VI di bawah 

set point 

  

Kondisi VI sama 

dengan set point 

  

Kondisi VI di atas set 

point 
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Lampiran 9. Spesifikasi Motor Induksi 

 

 

 

 

 


