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ABSTRAK

Masih banyak proses pemisahan barang yang berat barangnya melebihi keterbatasan
tenaga pekerja, sehingga hal inilah yang menjadi kesulitan dalam menyortir barang
secara manual. Proses kerja sistem prototype conveyor penyortir barang dikendalikan
dengan PLC (Programmable Logic Controller) tipe PLC WAGO 750-842 menggunakan
software codesys v2.3 yang terdiri dari 8 digital input dan 7 digital output, serta bahasa
program yang digunakan yaitu Ladder Diagram. Dalam hal ini tegangan keluaran pada
PLC sebesar 24 Volt, sedangkan tegangan yang dibutuhkan dari keluaran PLC sebesar
9 volt, 5 volt dan 12 volt, maka dari itu dibutuhkan rangkaian relay untuk dapat
mengondisikan tegangan keluaran dari PLC. Pada pengujian didapatkan hasil rata-rata
waktu tempuh vacum pneumatic selama beroperasi, antara lain ; 10,53 detik untuk
barang berwarna biru, 14,28 detik untuk barang berwarna hijau, dan 17,04 detik untuk
barang berwarna merah. Berdasarkan data yang diperoleh dapat disimpulkan bahwa
vacum pneumatic baik digunakan untuk membantu para pekerja agar pekerjaan lebih
praktis sehingga tidak membutuhkan waktu yang terlalu lama dalam memisahkan dan
memindahkan barang.

Kata Kunci : PLC, WAGO, vacum pneumatic, conveyor, codesys v2.3, ladder diagram.
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BAB I

BAB 1

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Masih banyaknya proses penyortiran dan pemisahan barang dilakukan secara
manual. Salah satunya adalah para pekerja bandara yang menyortir barang dari
conveyor dan dipindahkan sesuai dengan kriterianya. Banyaknya jumlah barang yang
akan disortir membuat para pekerja membutuhkan waktu dan tingkat ketelitian yang
tinggi. Untuk memisahkan barang yang beratnya melebihi keterbatasan tenaga para
pekerja merupakan tingkat kesulitan dalam menyortir barang secara manual. Maka dari
itu para pekerja membutuhkan alat bantu untuk menyortir barang-barang berat tersebut.

Dalam hal ini alat bantu yang digunakan agar pekerjaannya lebih praktis yaitu

pneumaltic.

Jenis pneumatic yang digunakan yaitu vacum pneumatic. Dimana vacum
pneumatic merupakan suatu alat yang berisi angin untuk memberikan tekanan pada
benda, sehingga dapat menyortir dan memimdahkan barang dari satu conveyor ke
conveyor lainnya. Conveyor merupakan salah satu teknologi yang diciptakan oleh
manusia untuk membantu memindahkan barang. Penggunaan conveyor telah banyak
digunakan dalam dunia industri oleh para pekerja agar pekerjaan mereka lebih praktis
dibandingkan menggunakan teknologi lainnya. Conveyor mampu menahan barang dan
berjalan cepat sesuai dengan kecepatan yang diperlukan. Conveyor dan pneumatic

tersebut akan dikendalikan oleh Programable Logic Control (PLC).
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Penulis memilih PLC sebagai alat pengendali (controller) untuk prototype

conveyor penyortir barang karena bahasa pemrogramannya mudah dipahami dan

mampu menyimpan banyak data sesuai dengan program yang akan digunakan. Salah

satu keuntungan menggunakan PLC adalah sistem tidak harus selalu dikontrol oleh

pekerja lapangan melainkan dapat dimonitoring melalui komputer. Sehingga apabila

terjadi kesalahan sistem pada lapangan, PLC dapat langsung diperbaiki atau diprogram

ulang menggunakan komputer sementara sistem tersebut tetap beroperasi. Maka dari itu,

penulis akan membahas tentang prototipe conveyor pemisah barang berbasis PLC untuk

mempermudah pekerjaan dalam menyortir dan memindahkan barang sesuai dengan

kriterianya.

1.2

berikut :

Perumusan Masalah

Adapun masalah yang dapat dirumuskan pada tugas akhir ini adalah sebagai

Bagaimana mengatur penggunaan /O antara prototipe dengan PLC

Bagaimana membuat /adder diagram sesuai dengan kerja prototipe conveyor

penyortir barang.

Bagaimana mengkoneksikan program PLC dengan prototipe conveyor

penyortir barang.

Bagaimana menghubungkan mikrokontroller sebagai masukan untuk PLC.
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Batasan Masalah

Penulis merancang prototipe conveyor penyortir barang berbasis PLC WAGO

750-842 menggunakan sofiware codesys V2.3 dengan batasan-batasan sebagai berikut :

1.4

. Proses kerja sistem prototipe conveyor penyortir barang.

. Membuat program PLC dan ladder diagram untuk dikoneksikan pada sistem

prototipe conveyor penyortir barang.

. Keluaran dari mikrokontroller hanya memberi masukan untuk PLC berupa

logic 1-0.

. Input dan Qutput yang digunakan hanya 2 modul Digital Input dan 2 modul

Digital Output.

. Menghitung tegangan input dan output pada PLC

. Menghitung waktu lamanya proses vacum pneumatic pada sistem prototipe

conveyor penyortir barang.

Tujuan Penulisan

Merancang prototipe conveyor penyortir barang berbasis PLC WAGO untuk

membantu para pekerja industri dalam memisahkan dan memindahkan barang dengan

menggunakan alat bantu vacum pneumatic agar pekerjaan lebih praktis dan tidak

membutuhkan waktu yang terlalu lama.

1.5

Keaslian Penelitian

Beberapa jurnal yang menjadi referensi dalam menentukan keaslian penulisan

Judul skripsi antara lain : “ Model Sistem Kontrol Pemilihan Produk Berbentuk Kotak .



BAB I | 4

Penelitian ini menggunakan PLC OMRON tipe ZEN-10CIAR-A-V1 dan program PLC
dibuat dengan diagram tangga. Penelitian ini bertujuan untuk menghasilkan sebuah
model sistem pengontrolan conveyor pemilihan dan pengisian produk berbentuk kotak.
Oleh Emir Nasrullah, Agus Trisanto, dan Kurnia Ramdhani ) pada maret 2012. «
Perancangan Lengan Robot Pemindah Benda Berdasarkan Warna Menggunakan PLC
Wago 750-842 . Dalam jurnal ini sensor yang digunakan berupa sensor inframerah dan
sensor posisi yang dipasang pada conveyor dan dikendalikan oleh PLC. Pengujian
pergeseran rata-rata pada join base robot terdapat pergeseran pada saat lengan kembali
ke posisi awal. Oleh Bhakti Yudho Suprapto, ST, M.T?! pada Desember 2010.

Jurnal dengan judul penelitian “ Sistem Kendali Servo Posisi dan Kecepatan
Motor dengan Programmable Logic Control (PLC) “. Pada bagian ini akan dibahas
apakah program antarmuka berjalan sesuai dengan yang diinginkan dan melihat berapa
parameter analog yang keluar dari PLC untuk menggerakkan motor dan berapa
parameter analog yang masuk ke PLC berasal dari potensiometer untuk pengaturan
sudut dan fachometer untuk pengaturan kecepatan motor sebagai feedback dari
kendalian. Oleh Andani, Christoforus Y, Iqgbal Zakariah, Asifa Nurul Husnah dan Dosen
Teknik Elektro UNHAS Makassar®! pada september 2011.

Dalam hal ini penulis membuat skripsi dengan judul “Prototipe Conveyor
Penyortir Barang Berbasis PLC WAGO 750-842 Menggunakan Software Codesys
V2.3 Pada prototipe ini sensor yang digunakan adalah TCS 230 untuk sensor warna,
photoelectric sebagai sensor ketinggian barang, dan Radio Frequency Identification
(RFID) untuk pengkodean pada setiap barang. Sensor-sensor tersebut dipasang pada

conveyor untuk membedakan benda sesuai dengan kriteria yang telah ditentukan.
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1.6 Metodologi Penelitian

Metodologi penulisan pada penyusunan tugas akhir ini adalah sebagai berikut :

1. Metode Study Literature
Metode ini dilakukan dengan cara mengumpulkan beberapa literature, jurnal,
buku, maupun artikel yang berkaitan dengan bidang ilmu untuk dapat
mendukung penyusunan tugas akhir ini.

2. Metode Perencanaan dan Perancangan
Metode ini dilakukan dengan cara mengamati pengaruh hardware dan software
pada cara kerja conveyor yang dikendalikan oleh PLC.

3. Metode Konsultasi dan Diskusi
Konsultasi dilakukan dengan dosen pembimbing tugas akhir dan dengan pihak-
pihak yang terkait dengan tugas akhir ini.

4. Metode Pengujian

Metode ini dilakukan dengan menguji hasil perancangan dan kerja sistem PLC.

1.7 Sistematika Penulisan
Sistematika dalam penulisan Proposal Tugas Akhir ini terdiri dari lima bab
yang secara garis besar disusun sebagai berikut :
BABI : Pendahulun
Pada bab ini berisikan latar belakang, perumusan masalah, batasan

masalah, tujuan penulisan, dan sistematika penulisan sebagai gambaran

umum tugas akhir.
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BAB III :

BAB IV :

BAB V
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Tinjauan Pustaka

Pada bab ini berisikan penggunaan teori — teori, rangkaian listrik,
rangkaian elektronika analog maupun digital yang berkaitan dengan
penulisan tugas akhir ini.
Perancangan Alat

Pada bab ini berisikan penjelasan mengenai perencanaan pembuatan
alat yang dituangkan ke dalam suatu flowchart, prosedur dan langkah-
langkah penyelesaian masalah yang dibahas dan analisa dari tiap — tiap
flowchart.
Pengujian dan Analisa

Pada bab ini berisikan tentang bagaimana prosedur pengambilan data
dan data hasil pengujian yang dilakukan.
Kesimpulan dan Saran

Bab ini berisikan tentang kesimpulan yang didapat dari pembahasan,
permasalahan dan beberapa saran yang perlu diperhatikan berkaitan

dengan kendala-kendala yang ditemui atau sebagai kelanjutan dari

pembahasan tersebut.
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