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RANDOM STATION DESIGN AND IMPLEMENTATION AT
INDUSTRTAL AUTOMATIC SYSTEM SIMULATOR ON ITN
MALANG INDUSTRIAL CONTROL LABORATORY

Dian Hamzah Rakhmawan
Widodo Pudji Muljanto
Sotyohadi

ABSTRACT

Control system designed with PLC Siemens 87-200 hardware and Micro Win
V 3.2, applied for motor controlling that has been sel up om the conmveyor and
randomizer room as object separation (base and ring) and relurned the object back
to the first process from entire units all ai once. As the conveyer activator used DC
24 V and 12 V motar. Input signal for stop and runming the DC molor is object
presents censorship, as using switching system translator with detector containg
infrared as the signal sender and diode photo as the signal receiver.

Keyword: PLC Siemens 57-200 Micro Win V 3.2, random station conveyor
controller
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BABI

PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Perkembangan teknologi khususnya dibidang industri dewasa ini
telah membawa perubahan dan kemajuan bagi peradaban kehidupan
manusia, tiirnsma perkembangan teknologi tersebut telah mendorong
manusia untuk membuat inovasi baru. Salah satu perkembangan teknologi
yang bisa kita temukan yaitu dibidang industri. Perkembangan teknologi
industri yang berkembang saat ini adalah peralatan yang mampu beroperasi
secara otomatis dengan kinerja yang maksimal. Didalam industri, sangat
dibutuhkan system kontrol yang baik untuk dapal menunjang proses
berjalannya industri tersebut dan untuk meningkatkan efesiensi dalam proses
produksi.

Dalam system kontrol dikenal pula istilah PLC (Programmable
Logie Control). PLC yaitu kendali logika terprogram merupakan suati
piranti elektronik yang dirancang untuk dapat beroperasi secara digital
dengan menggunakan memori sebagai media penyimpanan instruksi-
instruksi internal untuk menjalankan fungsi-fungsi logika, seperti fungsi
pencacah, fungsi urutan proses, fungsi pewaktu, fungsi aritmatika, dan

fungsi yang lainnya dengan cara memprogramnya.

1




Pembuatan program dapat menggunakan komputer schingga dapat
mempercepat hasil pekerjaan. Fungsi lain dari PLC yaitu dapat digunakan
untuk memonitor jalannya proses pengendalian yang sedang berlangsung.
schingpa dapat dengan mudah dikenali urutan kerja (work sequence) proses
pengendalian yang terjadi pada saat itu.

Dalam skripsi ini akan dibahas cara kerja dari station “RANDOM™
dengan menggunakan foto transistor dan foto dioda vang berfungsi sebagai
pendeteksi suatu warna dari obyek yang akan diproses, dimana komponen
ini akan dikendalikan dengan menggunakan PLC (Programmable Logic
Control).

Mengingat pentingnya hal tersebut diatas maka skripsi ini diberi
judul :

“DESAIN DAN PEMBUATAN UNIT STATION RANDOM PADA
SIMULATOR SISTEM OTOMATISASI INDUSTRI DI

LABORATORIUM KENDALI INDUSTRI ITN MALANG™

1.2 Perumusan Masalah
Berdasarkan hal tersebut diatas maka dalam hal mi yang terpenting
adalah bagaimana membuat desain sebuah system yang dapat bekenja
dengan handal pada saat normal ataupun ada gangguan. Oleh karena itu
penggunaan PLC stau peran dari PLC sendiri akan berpengaruh besar

sebagai pengontrol unfuk menjalankan proses kerja dari alat ini.




1.3. Tujuan
Adapun tujuan yang ingin dicapai dalam perancangan dan pembutan
alat ini adalah sebagai berikut :
e Mecrancang system unit Station Random baik hadware maupun
software dalam bentuk prototype.
1.4. Batasan Masalah
Untuk mencapai tujuan penyelesaian skripsi ini secara maksimal.
maka diperlukan batasan masalah yang diharapkan agar permasalahan tidak
meluas dan tetap terfokus pada tujuan utama. Adapun batasan-batasan
masalah pada skripsi ini yaitu :
a. Skripsi ini membahas cara kerja dari station random
b. Tidak membahas ukuran dan jenis warna dari obyek yang akan diproses
¢. Hanya membahas konveyor yang terdapat pada station ini
d. Tidak membahas desain perangkat keras PLC (Programmable Logic
Control}
e. PLC yang digunakan STEMENS type S-7200 CPU 214
f. Perangkat lunak yang digunakan Micro Win V3.2,
1.5. Metodologi Pecmbahasan
Adapun metode-metode yang diambil untuk pemecahan masalah
meliputi :
a. Studi literatur
~  Mempelajari teori-teeri yang terkait melalui literatur yang telah ada,

yang berhubungan dengan pembahasan masalah.




b. Studi penelitian yang berkaitan dengan permasalahan.
c. Perencanaan dan pembuatan alat
- Membuat digram blok rangkaian yang sesuai dengan rencana kerja,
yang kemudian direalisasikan dengen masalah perencanaan dan
pembuatan berdasarkan diagram blok rangkaian yang telah disusun.
d. Studi anlisa alat
- Dimaksudkan untuk melakukan analisa dan pengujian alat yang telah
dirancang apakah sesuai antara fungsi dengan kerja yang diharapkan.
e. Pengambilan Kesimpulan
- Dilakukan setelah mendupatkan hasil dari perancangan dan
pengujian alat. Jika hasil yang diperoleh telah sesvai dengan
sfesifikasi yang ditentukan saat dilakukan perancangan, berarti alat
tersebut telah dianggap selesai dan sesuai dengan harapan.
L.6. Sistematika
Pembahasan dalam Skripsi ini akan diuraikan dalam lima bab, yang
penjabarannya adalah sebagai berikut :
Bab I : PENDAHULUAN
Membahas tentang latar belakang, rumusan masalah,
tujuan, metodologi pembahasan dan sistematika pembahasan

yang akan dipaparkan dalam skripsi ini.




Bab II

Bab II1

Bab IV

Bab V

: LANDASAN TEORI
Membahas tentang berbagal macam teori yang mendukung
dalam pengendalian unit Station Random sebagai objek vang
akan diproscs dan dikendalikan dengan menggunakan PLC.
: PERENCANAAN DAN PEMBUATAN ALAT
Membahas tentang proses kerja Station Random yang
digunakan untuk mendeteksi suatu objek dengan menggunakan
PLC.
: PENGUJIAN SISTEM
Membahas tentang pengujian terhadap Station Random
setelah diimplementasikan PLC didalamnyva.
: PENUTUP
Merupakan bagian akhir dari laporan yang terditi dari

kesimpulan dan saran.




BAB 11
LANDASAN TEORI

Dalam merancang dan menganalisa suatu rangkaian elektronika diperfukan
pemahaman tentang teori-teori dasar yang menunjang scbagai bahan acuan dalam
merencanakan suatu sistem. Bab ini menjelaskan tentang pembahasan komponen

penunjang yang harus dipahami untuk pembahasan selanjutnya.

2.1. Pengenalan PLC

Pada awalnva, sistem kontrol industri menggunakan cara
konvensional vaitu dengan sistem sambungan menggunakan beberapa
komponen seperti timer, relay. counter dan kontaktor, Generasi selanjutnya,
gsistemn kontrol industri sudah menggunakan mikroprocessor dengan bahasa
pemrograman assembler.

PLC pertama kali digunakan pada tahun 1968-an, yaitu pada saat
tuntutan automatisasi industri semakin besar. Perusahaan yang pertama kali
merealisasikan kritcria rancangan PLC adalah General Motors ( GM ),
meskipun hanya berupa sekuensial kontrol, tidak seperti PLC yang dikenal
sekarang, mampu untuk menangani pengendalian proses — proses yang
kompleks seperti temperatur, posisi, tekanan, alitan. Bahkan — modul -
modul dengan kemampuan yang telah dikembangkan lebih Janjut.

Secara definisi, Programmable Logic Controller { PLC ) adalah

suatu rangkaian mikrokontroler yang terdini dari beberapa bagian, yaitu :




CPU, Memory, Data Register, Internal relay, Input / Output Counter dan

Timer yang terintegrasi dalam satu perangkat.

2.1.1. Beberapa manfaat dalam penggunaan PLC dalam industri :
- Penghematan komponen seperti limer, relay dan counter.
- Tidak memerlukan pekerjaan wiring kabel yang rumit.
- Kecepatan respon yang tinggi dan efisiensi.
- Mudah untuk modifikasi sistem.
- Dapat digunakan untuk system yang kompleks ( MMI atau HMI ) dan

dapat di komunikasikan antar PLC.

2.1.2. Bentuk dan Spesifikasi dari PLC Siemens Tipe S7-200 CPU 214 yaitu :

a. Bentuk

Gambar 2.1

Bentuk dari PLC Siemens 87-200 CPU 214




216, adalah schagai berikut:

Tabel 2.1

Spesifikasi PLC Siemens Tipe 57-200

b. Spesifikasi dari PLC Siemens §7-200 CPU 212, CPU 214, CPU 215, CPU

Fepvmre CPU 212 CPL 114 CFLU 215 CPU 118
Phyvzical Size of Undt 160 oo % B0 v | 197 nma x S0 mm MEmws x B0mm | 218 mumn x 50 mam
& 62 nom x 42 mom % 62 mm = &2 mmy
Memorr
Progum (EEFROM) 512 words 7 Foords 3 Ewords T Eovords
User data 512 words 1 Koo 1% Bworda 35 Bwords
Inrernal mensory s 128 156 156 156
betuocy canzides o Tes (EEFROAD Tes (EEPROMN Yes (EEPROLD
Cpeional bamery carmidge None 200 days typical 200 darien pypeeal 200 davs typical
Backup{wapts capacinor) J0 hours typical 190 bours rypical 154 hongs typacal 190 houry typical
Impuis/ Cmipots (100
Local IO EDI 600 1401 10 DG 14 DI 10 D 14 DI/ 16 DO
Expansion modules (max. ] I madhiles T moddules T medules 7 murdnles
Process-imnge 10 regizer 64 D1 &4 D0 G DI ¢ 64 DO 64 DI ood Dag 64 DI/ 64 DD
Analeg I'Qr (expantion) 16 AT L6 AQ 16 AL/ 18 AQ 16AT /16 AQ 16 AT 16 AQ
Saleckable inpun fllers Na T Tes Yes
Tostrmehang
Boolean execurion speed 1.2 s msrmenton | 0.8 pa/instmiction | 0.8 psomsoucrion. | 0.8 pefinstmcti
Counters / nmaery 6364 128128 2387058 256036
For / mext loops Wa s Tes Wes
Ioneger marh ey Yes Tes Yes
Feal math No Tes es Tes
v Wa No Yes Tes
mﬂﬂ:l f_'nt‘n'rls
High-peed covmter 1570 L5W. 2 HW 15W, 2 BW 1 W, ZHW
Anslog sdpistoenis 1 1 1 3
Pulzs purpots Mome 1 I X
v LT ATHRN, BT | orEmapmit | mamernar ! receive | 1 Waosout ) recsive | 2 mensmil'd receive
=vents 1 mecwive
Tinced anterrupts 1 2 1 3
Hlapdvware iupit incerprs 1 4 ] 4
Feeml time clock Mone s Tez Yes
o A i oma
Tiumbes of comm parts: 1 (RS-485 1 [R5 483 1 RSABSY 2 (R5-48%)
Protocels supponed  Pore 0 | FPL Freepant PPI. Freepost PPL Frasport, MPI | PPT Fresport. NP
Porr b | A Na DE. APL PPL, Fieepont, MPL
Pt fo-poer Slave cnly Yes Tea Wes

Sumber - Symantic Siemens Pl




2.1.3. Prinsip kerja PLC :

Prinsip kerja PLC secara singkat dapat ditunjukkan seperti pada

gambar berikut :
Input -
Device
L
PLC Sistem yang
dikontrol
p  Output
Device
Gambar 2.2

Diagram Blok Prinsip Kerja PLC

PLC dapat menerima data berupa sinyal amalog dan digital dari
komponen input device. Sinyal dari sinyal input device dapat berupa
saklar-saklar, tombol-tombol tekan, peralatan pengindera dan peralatan
sejeisnya.

PLC juga dapat menerima sinyal analog dan inpul device yang
berupa polensiometer, putaran motor dan peralatan sejenisnya. Sinyal
analog ini oleh modul masukan dirubah menjadi sinyal digital.

Central Processing Unit (CPU) mengolah sinyal digital yang masuk
sesuai dengan program yang ftelah dimasukkan. Sclanjutnya CPU
mengambil keputusan-keputusan yang berupa sinyal dengan logika High

(1) dan Low (0). Sinyal keluaran ini dapat langsung dihubungkan ke
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peralatan yang akan dikontrol atan dengan bantuan kontraktor untuk

mengaktifkan peralatan yang akan dikontrol.

2.1.4. Bagian-bagian dari PLC
Pada prinsipnya, bagian-bagian dari PLC terdiri dari CP1J (Central
Processing Unit), PM (Programming Memory), PD (Programming

Device), modul masukan keluaran (I/O) dan Catu Daya..

¢ Diagram Blok Koordinasi Bagian-Bagian PLC :

PM
T Modul
‘_-_—_
Input
PD » CPU
_ Modul
. ' Keluaran
Catu Daya
Gambar 2.3

Diagram Blok Koordinasi Bagian P1.C

Fungsi masing-masing adalah sebagai berikut :
1. Central Processing Unit (CPL)
CPU berfungsi untuk mengambil instruksi dari  memory,

mendekadekannya dan kemudian mengeksekusi instrukst tersebut. Selama




-
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proses tersebut CPU akan menghasilkan sinyal kendali, mengalihkan data
ke bagian masukan atau keluaran dan sebaliknya, melakukan fungsi

aritmatika dan logika juga mendeteksi sinyal luar CPU.

. Programming Memory (PM)

PM adalash bagian yang berfungsi unluk menyimpan instruksi.
program dan data, Program pada PLC ini dapat dilakukan dengan cara
mengetik pada papan ketik (keyboard) yang sesuai dengan masing-masing
PLC. Papan ketik ini sering juga disebut dengan Programming Device.
Programming Device

PD disebut juga Programming Device Terminal (PDT), adalah suatu
perangkat yang digunakan untuk mengedit, masukkan, memodifikasi dan
memantau program yang ada didalam memori PLC. Dagian-bagian dari

PDT adalah monitor dan papan ketik (keyboard).

Dalam PLC ada tiga jenis Programming Device yailu :
Special Purpose adalah perangkat Programming Device sgjenis dengan
komputer yang khusus digunakan untuk pemrograman PLC.
Kevpad adalah peralatan sejenis dengan kalkulator yang khusus
digunakan untuk pemrograman PLC.
Personal Computer (PC) adalah perangkat Programming Device yang
digunakan dalam pemrograman PLC dengan mengpunakan compuier

pribadi.




4. Modul Input / Output
Modul masukan atan kelparan  adalah  snato peralatan  ataw
perangkal clekironika vang berfungsi sehagai perantara atan penghubung
(Tnterface) antara CPU dengan peralatan masukan / keluaran luar. Modul
ini termasang sccara tidak permanen atan mudah untuk dilepas dan

dipasang kembali.

4 Contoh gambar dari PLC vang dihubungkan ke PC -

57-200 CPU

H'

PP Cable

Gambar 2.4

PLC yang dihubungkan ke PC

2.1.5. Cara memprogram PLC :

PI.C dapat diprogram dengan dua cara yaitu dengan menggunakan
Handv Programmer atau dengan menggunakan Personal Computer melalui
software khusus. Metode programnya menggunakan program  vang

berbentuk 1 adder atan Statement §isL




13

2.2, Resistor

Pada umumnnya resistor adalah komponen elektronika yang dapat
menghambal gerak lajunya arus listrik. Resistor dapat disingkat dengan hurul’
“R™ dengan satuan ohm. Kemampuan resisior uniuk menghambat disebut juga
resistansi atan hambatan lisrik. Suatu resistor dikatakan memiliki hambatan |
Ohm apabila resistor lersebul menjembatani beda togangan sebesar 1 Volt dan
arus listrik yang dmbul akibat tepangan tersebut adalah schesar 1 amperc, atau
wma dengan schanyak 6241506 = 10" clokteon per doiik mengalie
menghadap armh vang berlawanan dari arus. Tlwhungan antam hambatan,
gangan. dmn arus. dapat distmpulkan melalal hukum beritbt ind, yang

terkenal sebagai hukum Chin

v

- e
I

SO -0 §

di mana V adalah beda potensial antara kedua ujung benda penghambat, [
adalah besar arus vang melalui benda penghambat, dan R adalah besarnya

hambatan benda penghambat tersebut,

2 Berdasarkan penggunaanva, resistor dapat dibagi menjadi 4:

1. Resistor Bizsa {(tetap nilainval, ialsh sebuah rosister ponghambat persk
arus, vong ananya tidak dapat borghoh, jadi selelv tefap {konstan).
Resistor inf Rgres dibust davi oikolin ataw kathon

ikl Talal G e | e gt

f . = s eme B -
T SACEIEIOT Oy iaeeman ) 0 Ju dgdiciii R ] reEitoT MRS “_J.-II.J.-"1.| LT

pney B , ST ¥ PO . . S\ (., Y
herphah-ghak ’Ei:iiga.u _]..11'.55'1 TTCTT e AlAE TMOIUEED ST TRENE Rk
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terscbut. Schingga nilai resistor dapat kita tetapkan sesual dengan
kebutuhan, Berdasarkan jenis ini kita bagi menjadi dua, Potensiometer.
rheostat dan Trimpot (Trimmer Potensiometer) yang biasanya menempel
pada papan rangkaian (Printed Circuit Board, PCB).

3. Resistor NTC dan PTS, NTC (Negative Temperature Coefficient), ialah
Resistor yang nilainya akan bertambah kecil bila terkena suhu panas.
Sedangkan PTS (Pasitife Temperature Coefficient), ialah Resistor yang
nilainya akan bertambah besar bila lemperatumya menjadi dingin,

4. LDR (Lighr Dependent Resistor), ialah jenis Resistor yang berubah
hambatannya karena pengaruh cahaya. Bila cahaya gelap nilai tahanannya
semakin hesar, sedangkan cahavanya lerang nilainva menjadi semakin

.
ku.—u I
L

Berikut dapat kita lihat gambar dari komponen resistor itn sendiri :
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(Gambar 2.5

Gambar Komponen dariResistor

Pada Resistor binsanya memiliki 4 gelang warna, gelang pertama dan
kedus menunjukkan angka, gelang ketiga adalah faktor kelipatan, sedangkan

gelang ke empat menunjukkan toleransi hambatan.

Untuk mengetahui lebih lengkap komponen dari Resistor, maka dapat

kita lihat dari urutan warna dan toleransi hambatannya pada table berikul ini :
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Tabel 2.2

Urutan warna gelang dan toleransi hambatan pada Resistor

Warna Gelang  Gelang  Gelang Ketiga GEI:: g‘::e Temp.
Pertama Kedua (multiplier) o Koefisien
{toleransi)

Polos +200% (M)

2.3, Light Dependent Resistor (LDR)

Light Dependent Resistor adalah resisior yang nilai resistansinya
bervariasi tergantung pada intensitas cahaya yang diterimanya. Komponen it
biasa digunakan pada jam-radio, alarm pencuri dan lampu jalan. Akan tetapi
pada skripsi ini LDR akan digunakan sebagai sensor warna untuk mendeteksi

suatu barang yang melintas atau berjalan melalui suatu belt atau konveyor.

2.4, Light Emmiting Dioda (LED)
LLED ini digunakan sebagai sensor atau pendeicksi, yang mana akan

dipasang bersebclahan dengan LDR. LED ini akan memberi cahaya pada




obyek vang akan dipantulkan oleh obyek tersebut ke LDR, sehingga mampu
mendeteksi warna dari obyek yang akan disclcksi scsual dengan penmintaan

station perakitan.

2.5. Motor DC
Motor DC adalah peralatan elektiromekanis yang mengubah daya
listrik menjadi daya mekanis dengan arus searah sebagai suplai encrgi
listriknya. Motor DC terdini dari dua bagian dasar yaitu stator dan rotor, Stator
merapakan bagain dari motor [T vang tidak bergerak sedangkan rotor
merupakan bagian yang bergerak, Pada skripsi ini motor DC vang digunakan
adalah 24 ¥. vang mana motor DC ini akan berfungsi sebagai penggerak belt

atau konveyor,

Wihen sfsctnia curment

passes through a collin

a magnetic field, T
magretic farsa

: '- prodiuces a o
. which tumes the
DG wwion

F
Magralic- foree
F=ILB
ot gAY
b DO e 20
rmagrefi: beid

aarbint rully Hhrough B
& SnmuTRtThar

CGambar 2.6

Interaksi Antarn Medan Magnet dan Penghantar Yang Dialiri Arus
Storrfrenrs wew O Ve, ned




(Gaya yang dihasilkan sebesar: (Cathey, 2000 -50)

e

Gaya itu menimbulkan torsi sebesar:
PoBF e s o
I'=81ilr
dengan:
F=Gava (N).
B=Rapat fluks (T).
/ = Arus yang mengalir pada penghantar (A).
[ = Panjang penghantar (m).
r = Jari-jari inti jangkar {mj}.

T'=Torsi (Nm).

Jangkar memiliki jumlah penghantar dan cabang paralel

penghantar sehingga dari persamaan (2.2) dan (2.3} didapatkan:

T 1
i

dengan:

Z = Jumlah penghantar jangkar.
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a = Jumlah cabang paralel penghantar jangkar yang berada di antara sikat.

[, = Arus jangkar (A).

Rapat fluks yang dihasilkan sebesar:

I .
2rard

Jika Persamaan (2.5) diberikan ke Persamaan (2. 4) didapatkan:

pefgr 1p o T0P py b
a alrrd

maka akan didapatkan nilai T sebesar :

Dimana telah diketahui bahwa besarnya nilai K pada motor DC sebagai

berilout ;

7 = Jumlah kutub stator

¢ = Fluks tiap kutub stator (Wb)
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K = Konstanta mesin.

Putaran jangkar yang berada dalam medan magnet akan menghasilkan

gava gerak listrik lawan sebesar :

B R i i e S S s A
Daya yang dihasilkan scbesar:
P Bl sovmmmmansiin ek nnisnnnla

Duri persamaan (2.%) dan (2.9 ) :

PeaFongd ap sosmsianmaanii sy
e ) M P e e e g o
dengan :

E, = Gaya gerak listrik lawan (V)
P =Daya (W)

tthy — Putaran (rad/s).

2.5.1. Jenis-Jenis Motor DC
Motor DC berdasarkan jenis penguatannya terbagi menjadi 2 yain
moter DC penguatan terpisah dan motor DC penguatan sendin. Pengualan
pada motor DC diberikan oleh belitan medan sehingga jenis penguatan
motor 1DC berdasarkan pada cara pemberian catu tegangan pada belitan

medan yang akan menimbulkan medan magnet.
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Maotor DC penguatan terpisah dicatu oleh dua sumber tegangan
terpisah pada belitan medan dan belitan jangkarnya seperti pada gambar 2.8,
Motor DC penguatan sendini dicatu oleh salu sumber pada belitan medan
dan belitan jangkarnya. Motor DC penguatan sendiri berdasarkan cara
menghubungkan belitan medan dan belitan jangkamya terbagi menjadi tiga
yailu :

« motor DC shunt, dimana belitan medan dan belitan jangkarnya

dihubungkan paralel

« motor DC seri, belitan medan dan belitan jangkarmnya dihubungkan

seri

« motor DC kompon merupakan penggabungan dari motor DC shurmt

dan motor DC seri yang terbagl menjadi dua macam yaitu; kompon
panjang dan kompon pendek seperti pada gambar 2.9,

Motor DC penpuatan terpisah dibandingkan moetor DU penpuatan
sendiri memiliki kelebihan dalam pengaturan tegangan sumbernya yaitu
pengaturan tegangan jangkar dan pengaturan tegangan medan sehingga

memiliki jangkauan pengaturan yang lebih luas.

ambar 2.7

Rangkaian Jenis Motor DC Penguatan Terpisah Maknit Permanen

fSrmher: Coaffrey, 200 Z42)




bl
[ S

Untuk selanjutnya di sini hanya akan ditinjau motor DC penguatan terpisah
maknit permanent.

Prinsip kerja motor DC terjadi jika suatu lilitan jangkar dialin arus
listrik searah dengan arah f di dalam medan magnet B, maka akan terbangkit

gaya F scbhesar :

Arah gaya ini ditentukan oleh aturan tangan kiri, dengan ibu jari. jari
telunjuk, dan jari tengah saling tegak lurus menunjukan masing  masing
argh #', Bdan [. Persamaan di atas merupakan prinsip dar sebuah motor
arus searah, dimana terjadi proses perubahan energi listnk (/) menjadi
encrgi mekanik ( F). Bila jari-jari rotor adalah r, maka torsi yang akan
dibangkitkan adalah :

T =dt=Eate copuisanisaisa Bl

Dimana | = panjang penghantar dan r = jari — jari rotor .

Gambar 2.8

Arah Gaya Pada Motor DC

Suprrber e, P Y e net
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Pada saat gaya F dibangkitkan, konduktor bergerak didalam medan
magnet dan akan menimbulkan gaya gerak lisirik (GGL) yvang merupakan
reaksi (lawan) terhadap tegangan penycbabnya. Agar proses konversi energi
listrik menjadi energi mekanik (motor) dapat berlangsung, tegangan sumber
harus lebih besar dari gava gerak listrik lawan. Torsi akan memutar rotor

bila yang terbangkit telah memiliki torsi lawan dan motor dan beban.

Telah diketahui bahwa untuk motor arus searah dapat diturunkan

rumus sebagai berikut;

Pt =Eat IaRa oo e (2 14)
Ed=kng .coivnmimissmoaammveas (219
Keterangan :

* V¢ = Tegangan jangkar (V)

= E. = Gaya gerak listrik lawan (V)
= Ja = Arus Jangkar (A)

= Ra = Tahanan jangkar (02)

* n = Putaran (RPM}

= ¢ =Fluks/kutub

= k =Konstanta

Berdasarkan rumus diatas dapat diturunkan rumus kecepatan putar (n)

, yaite
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Kt —fa.Ra

kd s (0}

Dari persamaan diatas, dapat dilihat bahwa kecepatan putaran (n)
motor DC dapal diatur dengan mengubah-ubah besarnya Vit (legangan

jangkar), Ra (tahanan jangkar) ,dan ¢ (#fuks magnet).

2.6. Variabel Resistor {Potensiometer)

Variable Resistor adalah resistor yang nilai resistansinya dapat
diubah-ubah pada batasan tertentu, variable resistor juga biasa dikenal
dengan potensiometer. Potensiometer biasanya memiliki knop atau tombol
vang dapat diputar / digeser untuk mengubah nilai resistansinya. Hal ini
berguna untuk berbagai kebutuhan misalnya untuk mengatur volume. Nilai
yang tercantum pada potensiomeler menandakan nilai resistansi maksimal
yang dimilikinya, misal potensiometer 500 ohm berarti bisa memiliki nilai

resistansi antara ) sampai 500 ohm.

2.7. Transistor

Transistor adaleh alat semikonduktor yang dipakai sebagai pengual,
pemotong (switching), stabilisasi tegangan, modulasi sinyal atau fungsi
lainnya. Transistor dapat berfungsi semacam kran listrik, dimana
berdasarkan arus inputnya (BJT) atau tegangan inputnya (FET),
memungkinkan pengaliran listrik yang sangat akurat dari sirkuit sumber

listriknya.




Pada umumnya, transistor memiliki 3 terminal. Tegangan atau arus
yang dipasang di satu ferminalnya mengatur arus vang lebih besar yang
melalui 2 terminal lainnya. ‘Transistor adalah komponen yang sangat penting
dalam dunia elektronik modern. Dalam rangkaian analog, (ransistor
digunakan dalam amplifier (penguat). Rangkaian analog melingkupi
pengeras suara, sumber listrik stabil, dan penguat sinyal radio. Dalam
rangkaian-rangkaian  digital. transistor  digunakan sebagal saklar
berkecepatan tinggi. Beberapa transistor juga dapat dirangkai sedemikian
rupa sehingga berfungsi sebagai logic gate, memori, dan komponen-

komponen lainnya.

2.7.1. Cara Kerja Transistor

Dari banyak tipe-tipe transistor modern, pada awalnya ada dua
tipe dasar transistor, bipolar junction transistor (BJT atau transistor
bipolar) dan field-effect transistor (FET). yang masing-masing bekerja
secara berbeda. Transistor bipolar dinamakan demikian karena kanal
konduksi utamanya menggunakan dua polaritas pembawa muatan ;
elektron dan lubang, untuk membawa arus listrik. Dalam BJT, arus
listrik utama harus melewati satu daerah / lapisan pembatas yang
dinamakan depletion zone, dan ketebalan lapisan ini dapat diatur dengan
kecepatan tinggi dengan wjuan untuk mengatur aliran arus ulama

tersebut.




2.7.2. Jenis Transistor

Q
Q

PNP

NPM
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BABIIT

PERENCANAAN DAN PEMBUATAN ALAT

Pada bab ini membahas tentang perancanasn dan pembuatan alat dari
slstem vang direncanakan. Perencanaan dari sIstcm dan pembuatan alat secara
garis besar dapat dibagi menjadi 2, yaitu : perencanaan perangkat keras (

Hardware ) dan perencanaan perangkat lunak ( Software ).

3.1 Perangkat Keras
Perencanaan suatu alat akan lebih efisien jika sebelum
merencanakannya didahului dengan merencanakan diagram blok yang
menggambarkan prinsip kerja rangkaian yang akan direncanakan secara
keseluruhan. Secara garis besar prinsip kerja dari unit station random ini
dengan menggunakan PLC SIEMENS type S-7200 yang digambarkan pada

digram blok berikut ini :

27
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| Sensor pendeteksi Produk fix
Belt g keberadaan barang “— diletakkan diatas
belt unit random
w A
Bidang pemisah Belt base
Produk fix dari
g ! lengan robot (unit
: : akan
pengacak ring Kembali ke pengcpgkan)
l proses awal
Belt ring T
Gambar 3.1

Flowchart Kerja Unit Station Random

Seperti terlihat pada blok diagram diatas prinsip kerja dari alat ini sccara
garis besar adalah pada saat obyek yang sudah dinyatakan fix akan dipindahkan
oleh lengan robot yang terdapat pada unit sebelumnya yaitu station pengepakan.
Setelah objek terletak tepat diatas belt random maka sensor keberadaan barang
vang terpasang di dua sisi konveyor akan bekerja secara otomatis menggerakan
motor yang terhubung dengan roda gigi konveyor random. Dengan desain

konveyor seperti pada gambar :
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L mm  m e e e e

! Unit
f: Pengepakan
i (lengan robot)

Ey : Belt random
e e P e S St

Gambar 3.2

Layout 3D Unit Station Random

hal itu dimaksudkan agar pada saat objck melewati bidang miring maka objek
tersebut akan terpisah oleh plat pemisah yang berfungsi sebagai jalur jatuhnya
ring. Pada saat yang bersamaan dengan sendirinya base akan jatuh tepat di belt
base, demikian pula dengan ring akan jatuh meluncur melalui jalur ring dan
masuk tepat pada ruang pengacak, dimana ruang pengacak ini berfungsi sebagai
alat pengacak supaya keluarnya ring tidak lagi berurutan seperti urutan wama
yang telah terpasang sebelumnya, dan ring akan jamh tepat pada belt ring. Setelah
melewati proses pemisahan antara base dan ring maka masing-masing akan
dikirim kembali melalui jalur konveyor yang disediakan untuk dibawa ke proses
semula / awal. Proses seperti ini akan terus berjalan secara sirkulasi, dan sistem
hanya akan berhenti jika objek yang dinyatakan fix itu telah terpenuhi sesuai

permintaan.
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L vz

=My
_L.'U"I QUTPUT TOQ PLC
2y
T L &

% s BT MRV VFOILAL

R m ",@' . VHOGE
=

Gambar 3.3

Rangkaian Keberadaan Pendeteksi Barang

Cara kerja rangkaian pendetelsi keberadaan barang :

e Sehelum proses dijalankan sensor keberadaan barang tidak
mendeteksi adanya obyek (tidak ada barang) maka inputan pada PLC
berkondisi low [0], pada saat itu belt konveyor dalam keadaan tidak
bergerak. Setelah proses dijalankan berarti terdapat obyek yang
melintas, dan pada saat itu pula sensor keberadaan barang secara
otomatis mendeteksi adanya barang / obyek, maka dalam hal m
inputan pada PLC dikondisikan high |1] dimana output juga
berkondisi high pula dengan hasil tegangan yang disalurkan pada
beban motor DC penguat terpisah maknit permanen. Untuk proses
selanjutnya rangkaian ini akan menunggu adanya obyek yang akan

melintas dan proses akan kembali seperti semula.
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3.1.1. Ukuran Mekanik
Untuk mendapatkan kerja yang optimal, ukuran-ukuran mekanik
juga sangat diperlukan dan diperhatikan agar pada saat alat bekerja atan
beroperasi tidak terjadi kekeliruan,
Adapun ukuran-ukuran mekanik tersebut seperti yang bisa kita lihat

pada beberapa gambar berikut :

Gambar 3.4

Layout 3D Untuk Semua Station
Secara garis besar alat ini memiliki panjang dan lebar + 2,5 x 2,5 meter.
Apabila dilihat dari gambar diatas, panjang masing-masing belt / kenveyor
disesnaikan karena ukuran-ukuran pada belt tersebut sudah ditentukan dan
sangat berpengaruh untuk menyesuaikan dengan konveyor-konveyor

lainnva yang ada pada station berikutnya.
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Pada station sorting warna imi khususnya, untuk ukuran kenveyor itu

sendiri £ 1,5 meter. Dan panjang konveyor tersebut sudah disesuaikan

denpan penempatan-penempatan rangkaian yang dibutuhkan oleh station
. Ukuran-ukuran objek

Uniuk desain obyek adalah sebagai berikut:

al .
% L
9
-
4 .
- >

Gambar 3.5

W

Layout 3D Obyek yang akan diproses
Pada gambar diatas, dapat diketahui ukuran-ukurannya adalah sebagai
berikut:
1. Merah
Untuk obyek berwarna merah yang merupakan obyek paling kecil, yaitu
memiliki diameter 3cm.
2. Kuning
Untuk obyek berwarna kuning yang merupakan obyek berukuran
menengah sedang, vaitu memiliki diameter 4cm.
3. Biru
Untuk obyek berwama biru yang merupakan obyek paling besar, yaitu

memiliki diameter Scm.
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4. Hitam
Sedangkan untuk obyek yang berwarna hifam atau bisa juga disebut
sebagai base, yaitu memiliki diameter 6 cm.
Barang-barang tersebut diatas nantinya akan diproses schingga menjadi suatu
barang jadi yang sesuai dengan urutan warna dan jumlah yang sudsh ditentukan.
Setelah melakukan berbagai proses, maka dari ftu untuk mengetahui jenis atau

bentuk dari barang yang sudah jadi, dapat kita lihat pada gambar dibawah imni:

-~
Gambar 3.6

Layout 3D Produk Jadi
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3.1.2. Cara menentukan besarnya Torsi motor untuk menggerakkan belt (a;)
Torsi yaitu besarnya gaya gerak mekanis yang terjadi pada suatu roda. Untuk
menentukan besarnya torsi dapat dihitung dengan cara membandingkan

jumlah putaran (n) dengan torsi (<) itu sendiri, seperti pada gambar berikut :

—— . a=1 O
Motor DIC ; T
nj:m=0,.0;, dimana:
| Mgl n = putaran (2ar)
0 > = torsi Toda
Gh. A g:2=mxF
Helt konveyor
- v anjang lengan (m)
Gbh.B
G l:tﬂﬂl !‘ﬂdﬂ}
Catatan : fengan harus menempel erut pada AS roda F

Gambar 3.7

Penentuan Besar Torsi Motor
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3.13. Cara menentukan besarnya nilai pengaman (fuse)

wEN
Rumus dasar : m=
Pockanik =T X0 T—> 60

—— Tuorsi mekanik =G ; (torsi roda)

P
_ P W

3
L eff Vu[ :

L ore = Liatal
3.1.4. Perhitungan KHA dan Dimensi dari Penghantar, Sckaligus Penentuan

Pengaman Arus yg Sesnai

Rumus-rumus yang berhubungan utuk menghitung KHA penghantar
adalah sebagai berikut :
A. PadaBeban I phasa:

l P=V.I.Cos® (Watt)

ﬂ Jos *L"Ampm

V.I.Cos®

B. Pada Beban 3 phasa :

PZBVﬂtEph‘CUSH (Watt]

@ I= . Ampere

3V, * I * Cos ©

V= Tegangan fasa ke netral
V= Tegangan fasa ke fasa.

Untiik hub, Bimtang 4 kawat v =VItVy
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3.1.5. Penentuan Dimensi Kabel

a Untuk sistim s

dimana :

A: Luas Penampang ( mm’)

I : Arus (A)

L : Panjang Kabel (m)

p : Konstanta Hantar Jenis kabel , misal utk tembaga (50 x 10° Q.m )"!
u : Rugi Tegangan ( dlm%) , misal 5 %

b._Untuk sistim tiga fasa :

1,7321 x Cos (3
A= xLxl
pXu

dimana :

A: Luas Penampang ( mml)

I : Arus (A)

L.: Panjang Kabel (m)

p : Konstanta Hantar Jenis kabel , misal utk tembaga (50 x 10° Q.m )"
u : Rugi Tegangan ( dlm%) ., misal 5 %

Setelah nilai arus beban yang disuplal melalui satu penghantar didapatkan
langkah selanjutnya adalah memilih jenis penghantar yang akan digunakan
sesuai dengan perunfukannya serta memilih dimensi kabel / penghantar
dengan KHA yang mampu menyalurkan arus bebannya, dengan bantuan tabel
kabel / penghantar yang tersedia di pasaran. Langkah selanjutnya adalah
menentukan kapasitas nominal dari peralatan pengaman arus bagi penghantar
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tersebut juga dengan bantuan tabel pengaman arus yang distandardkan yang
beredar dipasaran.

Tabel3-1
TABEL KHA KABEL BESERTA PENCAMAN ARTIS NYA.

AC ;50 HZ current ;?}n;}éng capacity (Amp.) al | Kt i
CONDUCTOR cm‘rcl}t
SI7E | 06/1 KV 12/ 20KV protection
| S | e | cme | o | coe | AmD)
2.5 35 29 25 - 25 |
4 57 | 48 41 - 35
6 72 61 52 7 50
10 08 83 71 - | 63
16 132 | 113 96 " 80
25 187 | 150 130 - 100
35 217 186 159 170 125
50 263 | 226 | 193 204 160
70 331 | @00y | 245 255 224
95 | 408 | (346) | 302 303 | 250
120 | 474 | (406) | 349 345 300
150 550 | (472) | 400 390 355
185 633 | (533) | 464 440 355
240 750 | (626) | 552 502 425
300 871 | (746) | 677 556 500
| _
NOTE : this data sheet are based on KABELINDO
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3.2. Perangkat Lunak

Program kerja yang dilaksanakan dengan rangkaian “Ladder” untuk
MEMProses yang sederhana seringkali tidak memerlukan
{mempresentasikan) tahapan perancangan yang benar. Namun demikian
program yang ada tidak sulit untuk dimengerti. Untuk suatu kasus, strategi
alau metodologi perancangan program dan system sangat diperiukan. Dalam
pemrograman logic, seperti pemrograman pada PLC terdapat dua tipe
rangkaian program kerja yang dapat merupakan dasar, yaitu :

a. Interlock atau Combinational Logic
b. Rangkaian sequensial

Pada system imterlock atau rangkaian kombinasi (Combinational
Logic), output rangkaian logic pada suatu saat semata ditentukan oleh
kombinasi dan dari sejumlah input pada saat itu pula. Sedangkan pada
system sequensigl kondisi output bergantung pula pada kondisi atau status
input dan atau output sebelumnya.

Perancangan software disini digunakan untuk mengkompile file yang
telah kita buat agar dapat didownload kedalam PLC Siemens S7-200.
Software ini akan memegang peranan penting, karena apabila tidak ada
software ini maka tidak akan ada yang mengatur aliran data inputan ataupun
outputan dan PLC.

Berikut ini akan diberikan penjelasan mengenai program yang

dibutuhkan untuk PLC dalam bentuk diagram alir atau flowchart :




3.2.1. Flowcharil Program

( START )

r

/

loosTor:Toz
Qoo:Q01:Q02:Qas

Q=1
Qoz=1
Qoz=1
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Qo2=0

o._




Qo3=0

END

Gambar 3.8

Flowchart Program
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BAB IV

PENGUJIAN DAN ANALISA DATA

Dalam pembuatan alat pasti tidak terlepas dari suatu kesalahan, demikian
juga pada pembuatan alat station random pada simulator sistem otomatisasi
dengan menggunakan PLC Siemens $7-200 ini. Untuk menghindari suatu
kesalahan maka perlu dilakukan pengujian dan pengukuran pada masing-masing
blok diagram yang telah direncanakan, sehingga didapatkan hasil yang sesuai
dengan rencana.

Rangkaian yang diuji dan dianalisa adalah sebagai berikut .

1. Rangkaian pendeteksi keberadaan barang

2. Aplikasi fungsi delay.

4.1. Pengujian Rangkaian Pendeteksi Keberadaan Barang
4,1.1. Tujuan
Dalam pengujian rangkaian pendeteksi keberadaan barang ini
memiliki tujuan untuk mengetahui apakah rangkaian lersebut dapat
bekerja dengan baik apabila ada obyek altau barang yang terdeteksi,
sehingga rangkaian tersebut akan menginstruksikan motor dalam keadaan
aktif menjalankan bekt / konveyor atau menggerakan ruang pengacak.
Untuk sensor yang terdapat pada konveyor base dan ring
mempunyai fungsi yang berbeda, vaitu menonaktifkan jalannya motor,
Meskipun mempunyai fungsi yang sama khusus pada konveyor ring
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sistemnya lebih spesifik, dimana konveyor ini akan berhenti bergerak jika
sensor telah dilewati oleh ring sebanyak tiga kali. Dan selanjutnya motor

akan dinyatakan off,

4.1.2. Diagram Blok Pengujian Rangkaian Pendeteksi Keberadaan

Barang
Rangkaian G Moto
: Siemens ¢
Pcndceteksi :> £7_.200 :> DC
Barang
Gambar 4.1
Diagram Blok

Pengujian Rangkaian Pendeteksi Keberadaan Barang

4.1.3. Hasil Pengujian dan Analisa Rangkaian Detektor Keberadaan
Barang

Dalam pengujian rangkaian pendeteksi barang ini terlihat bahwa

rangkaian pendeteksi barang dapat mendeteks: dengan baik. Hal ini

dapat terlihat pada gambar dibawah ini -
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Gambar 4.2
Rangkaian detekior keberadaan barang

Dari hasil pengukuran rangkaian diatas saat mendetek adanya

ring didapatkan keterangan sebagai benkut -

Vi = 0,15 Volt
VZ = 42 Vol
Vi = 04 Vol
V4 = 238 Volt

Gambar asli dari hasil pengujian rangkaian detektor keberadaan

barang bisa kita lihat seperti dibawah ini ;
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Obyek belum terdeteksi

Chyek sudah terdeteksi

Gambar 4.3

4.1.4. Pengaturan Kecepatan Putaran Motor

Gambar pengujian sensor keberadaan barang

Seperti vang felah dijelaskan pada bab sebelumnya bahwa

pada perencanaan pembuastan unil station random menggunakan

motor DC  penguat terpisah maknit permanen dengan 2 tegangan

inputan, yaitu masing —masing 12 volt dan 24 volt.

Tabel 4 -1

Data Hasil Percobaan Pengaturan Kecepatan Putaran Motor

Posisi Kapasitas v |
Tegangan input | (ampere)
MOTOR | Belt random 24 volt 24 volt 0.3
DC Ruang pengacak 24 volt 8.5 volt 0,15
Belt base 12 volt 12 volt 0,46
Belt ring 12 volt 12 volt 0,47

Secaras matematis, untuk menentukan besarmnya J dapat dihitung

menggunakan persamaan

P=Vxi
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[=— & P=rxo = o=
c 4
v =Ix F (percobaan Nerace Pegas)

4.2. Aplikasi Fungsi Delay
4.2.1. Tujuan

Pada pengujian rangkaian pendeteksi keberadaan barang terdapat
aplikasi delay waktu yang berfungsi untuk mengatur jalannya motor sesuai
dengan seting waktu yang kita inginkan.

Alat pada unit ini melakukan start aktif motor dengan dua sclisih
waktu vang berbeda. Pada saat motor pada random dinyatakan aktif, maka
pada saal ilu pula delay waktu akan mulai menghitung jalannya motor
dengan waktu yang telah di seiting selama + 8 detik dan akan berhenti
pada detik ke-8. Pada detik = 4 fungsi ini akan mengaklifkan motor pada
ruang pengacak, konveyor base dan konveyor ring, dimana ketiga motor

ini akan aktif dan bergerak secara bersamaan.

Gambar 4.4

Ruang Pengacak
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4.2.2. Hasil Pengujian Dan Analisa
Dari hasil pengujian dapat dilihat bahwa rangkaian sorting warma
dapat memberikan data ke PLC (Programmabhle l.ogic Control) pada saat
warna dari suatu obyek dapat terbaca sesuai dengan warna yang yang
sudah ditentukan, dengan demikian maka dapat dikatakan bahwa
rangkaian sorting warna dapat bekerja dengan baik. Adapun hasil yang
didapatkan dari pengujian tersebut seperti yang terdapal pada label

benkut ;
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Setelah melakukan pengujian selama 10 kali, maka hasil yvang

didapat adalah sebagai berikut :

Tabel 4 -2

Hasil Pengujian Unit Station Random

No. Pengujian

Hasil Pengujian

Keterangan

Pengujian ke |

Semua rangkaian pada station
random bekerja dengan baik

Tidak terjadi error

Semua rangkaian pada station

2. Pengujian ke 11 ot Bickeria Gerigan biik Tidak terjadi error
' " Rangkaian pendetcksi barang g

3. | Pengujian ke [1I itlak bekeru dengan baik Tl'erjadi error

4. | Pengujian ke IV Semen gk s Salibn Tidak terjadi error

random bekerja dengan baik

5. Pengujian ke V

Putaran motor pada belt ving
tidak berjalan lancar

Terjadi error

6. Pengujian ke V1

Relay pada rangkaian tidak

bekerja dengan baik

Terjadi error

7. | Pengujian ke VII

Semua rangkaian pada station |

random bekerja dengan baik

IE Tidak terjadi ermor
|

% | Pengujian ke VII1

Semua rangkaian pada station
random bekerja dengan baik

Tidak terjadi error

9. | Pengujian ke [X

Semua rangkaian pada station
random bekerja dengan baik

Tidak terjadi error

Pengujian ke X

Semua rangkaian pada station
random bekerja dengan baik

Tidak terjadi errur

el

Dari hasil pengujian diatas dapat divraikan bahwa pada pengujian

pertama dan kedua semua rangkaian bekerja dengan baik sehingga tidak

terjadi error. Pada pengujian ke-3 terjadi error dikarenakan posisi
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deteklor keberadaan barang kurang presisi  sehingga lidak  dapat
mendeteksi adanya barang vang melintas, perlu adanya campur tangan
manusia untuk mengkodisikan detektor keberadaan barang ke posisi yang
tepat. Untuk pengujian ke-4, semua rangkaian bekerja dengan baik dan
tidak terjadi error. Pada pengujian ke-5 terjadi error yang disebabkan oleh
putaran belt ring tidak berjalan lancar, hal ini dikarenakan sistem
mekanik (kontruksi alal) yang kurang lepal pada saal pemasangan. Pada
pengujian ke-6 lerjadi error, karena kondisi relay pada rangkaian yang
kurang baik. Relay ini memiliki peran yang cukup penting, vaitu untuk
menonaktifkan putaran motor yang terpasang pada Gap konveyor
termasuk ruang pengeak, kecuali meotor pada belt random. Pada
pengujian ke-7 hingga pengujian ke-10 semua rangkaian bekerja dengan

baik dan tidak terjadi crror.

4.3, Pengujian Rangkaian PLC (Programmable Logic Control)
43.1. Tujuan
Untuk mengetahui apakah minimum system yang dibuat sudah
sesiai dengan yang direncanakan.
4.3.2. Alat yang digunakan
1. Catu daya
2: PLL

3. Rangkaian
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4.3.3. Langkah Pengujian

1. Menyusun rangkaian seperti blok dibawah ini :

Catu Daya e PLC i Rangkaian

Gambar 4.5
Skema Pengujian

2. Menyiapkan perangkat keras dari PLC Siemens S$7-200
3. Menghubungkan catu daya

4. Memasukkan program software ke hardware

4.3.4. Hasil Pengujian
Tabel4-3
Hasil Pengujian
Tnput Output (Led sebagai indicator Hasil '|
|
pada rangkaian) |'
ON Nyala Berfungsi
QL Mati Tidak berfungsi
4.3.5. Analisa hasil pengujian

Dari hasil pengujian maka dapat disimpulkan sebagai berikut :
# Input High ( 1 ) Indikator led nyala
- Hal ini menandakan led vang terdapat pada rangkaian dalam keadaan
nvala atan high, maka rangkaian telah bekerja dengan baik.

¥ Input Low { 0) Indikator led mati
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- Hal ini menandakan led yang terdapal pada rangkaian dalam keadaan
mati atau low, maka rangkaian tersebut tidak bekerja.
- Hal ini membuktikan bahwa rangkaian P1.C dapat bekrja dengan baik

sesuai dengan struktur program vang telah di program.




BABYV

PENUTUP

3.1, Kesimpulan

Dari perencanaan dan pembuatan alat station random ini dapat diambil

beberapa kesimpulan antara lain :

1.

Dengan adanya obyek yang melintas tepat didepan suatu sensor (keberadaan
barang) dapat dijadikan scbuah inputan. Dengan kata lain obyek tersebut yang
menyebabkan lpg ; lp; dan  Iy; berkondisi high [1]. Artinya fﬂgangan akan
terhubung ke output beban (motor), Semakin panjang jalur / belt yang dilalui
oleh obyek, akan mempengaruhi besar kecilnya arus yang mengalir. Demikian
halnya mekanisme vang dirancang harus benar-benar presisi, karena jika terjadi
suatu trouble seperti tidak lancar jalannya kenveyor dapat mengakibatkan arus
yvang mengalir tidak stabil.

Sensor keberadaan barang dapat difungsikan ganda. Jika hanya terdapat satu
buah rangkaian, maka bisa dipakai untuk beberapa output beban. Pada
rangkaian ini bisa dipakai 1 sampai 6 output beban. Tapi pada rangkaian ini
hanya memakai 4 output beban dengan input tegangan yang bisa divariasi.
Berdasarkan percobaan proses pemisahan terjadi = 8 detik, dengan kata lain
delay waktu diseting selama 8 detik setelah itu belt random akan berhenti. Dan
pada detik ke-4 ruang pengacak akan beroperasi (sfert) bersamaan dengan
jalannya belt base dan belt ring, dimana dari kedua belt masing-masmg akan
berhenti setelah sensor mendeteksi adanya barung yang melintas. Jadi sensor
pada belt pemisah berfungsi untuk mengaktifkan semua motor, sedangkan
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sensor pada belt base dan belt ring berfungsi untuk memutuskan arus yang
mengalir pada masing-masing motor.

Setelah dilakukan percobaan putaran ruang pengacak didapat bahwa dalam
waktu + 4 detik jumlah ring yvang masuk kedalam ruang pengacak sudah
dinyatakan bisa keluar dari ruang pengacak dengan kondisi wama ring vang
tidak berurutan seperti semula. Motor penggerak putaran ruang pengacak akan

bethenti (stop) setelah waktu sclama 4 detik terpenuhi.
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No, Materi Perbaikan
1. | Menyesuaikan antara tujuan dengan kesimpulan
2. | Mcnambahkan kriteria rancangan pada Bab IIT vang terkait |

dengan hasil pengjian

Lad

Menggabungkan kesimpulan yang terdapat pada point 3 dan 5.
serta menambahkan kesimpulan dari putaran ruang pengacak

pada waktu start-stop.
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1. | Merubah abstraksi kedalam format bahasa inggris

Menggabungkan tabel yang terpisah

Melengkapi teori pada halaman 22

Pl omy g

Thes

Memperbaiki gambar motor DC

TRl = 1N
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