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ABSTRAK
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Siemens Logo, Jurusan Teknik Energi Listrik S-1, Fakultus Teknologi Industri,
Institut Teknologi Nasional Malang.

Dosen Pembimbing 1 : Ir. M. Abdul Hamid, MT
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%

Seiring pesatnya kemajuan teknologi sekarang ini kebutuhan akan sandang
‘dan pangan merupakan hal yang dibutuhkan bagi semua orang terlebih untuk
investasi pada suatu instansi atau perusahaan, untuk ifu perlu diadakan sistem
otomatisasi pada pelabelan sandang maupun pangan guna umtuk mempercepat proses
produksi pada perusahaan — perusshaan yang bergerak dibidang sandang dan pangan.
Oleh karena itu dalam skripsi ini dibuat alat kontrol mesin labeling botol agar dapat
mempermudah pekerjaan melabel botol dengan cepat dan prakitis.

Sistem terdiri dari PLC (Programmable Logic Control) yang terhubung
dengan motor de (konveyor), motor de {Rol Stiker), motor de (Memutar botol),valve
(Pneumatik pressing ), PLC yang dipunakan adalah siemens logo dimana ple tersebut
tidak memertukan Personal Komputer untuk mem programnya, dikarenakan dikeypad
plc kita dapat memprogram dengan lebih mudah dan praktis, tegangan semua motor
de disamakan yakni 24 Vdc dengan menggunakan gearbox yang berguna untuk
menambah torsi pada saat digunakan. Valve menggunakan tegangan 220 Vac guna
dapat menghentikan tekanan angin yang dihasilkan oleh kompressor, Input yang
digunakan adalah photo clektrik dan fimir switch, dari perhitungan gava tekan
pneumatic yang didapat bahwa dengan tekanan 1,5 kg/em? atau setara dengan 14,13
kg gaya tekannya mampu mengapit badan botol agar tidak terlepas. Dan dari hasil
perhitungan didapat dengan menggunakan | botol pada saat [labeling akan
mempercepat wakiu proses labeling dengan catatan waktu 12 botol permenit.

Kata kunci : siemens logo 12/24 RC, motor de, limit switch, photo elekirik, valve.
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BABI
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Indonesia memiliki potensi dan sumber daya alam yang melimpah berbagai
ilmu dikembangkan untuk optimalisasi sumber daya yang tersedia, khususnya pada
bidang pengolahan pangan. Banyak teknologi baru yang ditemukan dengan tujuan
untuk keanekaragaman pangan maupun pengawetan bahan pangan, serta
mempermudah konsumen untuk mempereleh manfaat dan suatu bahan pangan.

Salah satu dampak dari berkembangnya teknologi pengolahan pangan tersebut
adalah penganekaragaman hasil pertanian termasuk produk minuman. Minuman
kemasan banyak diproduksi oleh industri skala rumah tangga dan industri besar.
Umumnya pada produk minuman atau ekstrak buah menggunakan kemasan botol.
Bahan dasar botol yang digunakan bervariasi mulai dari botol yang berbahan dasar
plastik maupun botol vang berbahan dasar kaca. Hal terscbut berkaitan dengan
efisiensi dan fleksibiltas produk, serta daya tarik konsumen, dan tujuan utama adalah

untuk meminimaliskan proses pengerjaan penempelan label ke permukaan botol.

Teknologi mesin /abeling botol saat ini sangat mempengaruhi kehidupan
dunia industri modern, tidak hanya terbatas untuk peningkatan kualitas barang dan
produk, namun juga meminimaliskan proses pengerjaan penempelan botol yang
dikerjakan secara manual.

Kegiatan penanganan produk minuman masih belum cukup baik dilakukan
oleh indusiri kebawah sampai menengah, dikarenakan pengerjaan penempelan label
pada botol dikerjakan secara tradisional dengan alat yang sangat sederhana atau
masih manual.

Oleh karena itu, pengelolaan proses labeling botol disertai perkembangan
teknologi, pelabelan botol merupakan salah satu unsur vang diperlukan untuk

mencapai efisiensi waktu pengerjaan.




Dalam kajian diatas penulis berkeinginan membangun scbuah prototipe
rancang bangun alat control mesin labeling botol dengan sistem confinue berbasis
PLC Smart Relay Siemens Logo.

1.2 Rumusan Masalah

1. Bagaimana cara merancang sistem otomatisasi pada mesin labeling boiol

dengan menggunakan PLC Smart Relay Siemens Logo?

2. Bagaimana cara pengaplikasian kinerja sistem otomatisast pada alat
kontrol mesin labeling botol?

1.3 Tujuan

1. Untuk dapat merancang sistern pada mesin labeling botol dengan
menggunakan PLC Smart Relay Siemens Logo.

2. Untuk dapat mengoperasikan kinerja sistem otomatisasi pada alat kontrol
mesin labeling botol.

1.4 Batasan Masalah

Supaya dalam merancang bangun alai mengarah sesual twjuan vang
diinginkan, maka dalam pembahasan dibatasi oleh beberapa hal:

1. Perencanaan sistemn pelabelan botol tidak membahas sistem perhitungan
mekanik pada alat kontrol mesin labeling botal.

2. Tidak membahas masalah kekuatan bahan kontruksi dan juga bahan yang
digunakan.

3. Tidak membahas rangkaian elektronika secara mendetail di dalam mesin
Labeling botol.

4. Pada pembuatan protototipe dari tugas skripsi ini hanya membahas

kondisi pada saat mesin labeling botol dalam keadaan normal.




1.5 Metodologi Penelitian

Metode penelitian dalam penulisan skripsi ini adalah sebagai berikut
1. Studi Literature
Studi lapangan untuk mendapatkan data lapangan yang akurat dan
untuk menyusun konsep dasar dalam menentukan formulasi pendukung,
2. Analisa Kebutuhan Alat
Data dan informasi yang telah diperoleh akan dianalisa agar
didapatkan kategori-kategori yang harus digunakan pada alat yang dibuat.
3. Perancangan dan Implementasi
Berdasarkan data dan informasi yang telah diperoleh serta analisa
kebutuhan alat, akan dijadikan acuan dalam merancang bangun alat secara
global yang menggambarkan mekanisme dari alat vang akan dibuat dan
perencanaan sistem otomatisasi sesuai dengan rencana yang telah disusun
scbagai perwujudan penyusunan skripsi.
4. Fksperimen dan Evaluasi
Setelah meclalui beberapa tahap mulai dari pengumpulan data, pada
tahap ini alar yang telah selesai dibuat akan diuji coba, yaitu dengan
melakukan ujicoba alat yang telah dibuat apakah telah sesusi dengan
perencanaan yang di inginkan dan apabila tidak sesuai maka dapat
dilakukan perbaikan dan menyusun buku laporan tentang perencanaan dun
pembuatan alat Mesin labeling botol dengan menggunakan PLC smart
relay sebagai pedoman pengembangan dan penycmpumaan alat jika
diperlukan.




1.6 Sistematika Penulisan

Sistematika penulisan dalam pembuatan laporan skripsi ini meliputi
langkah — langkah sebagai berikut :

BABI

BABII

BAB II1

BAB IV

BARB V

Pendahuluan :

Meliputi berbagai uraian tentang latar belakang, rumusan
masalah, tujuan, metodologi dan sistematika pennlisan.

Teori Dasar :

Menjclaskan tentang teori - teori penunjang vang dijadikan
landasan dan rujukan dalam pembuatan skripsi ini. Teori
penunjang disini meliputi teori PLC, Pneumatic, Sensor, Motor
DC secara umum.

Rancang Bangun dan Program ;

Dalam bab ini meliputi perancangan dari alat yaitu diagram
blok dari rangkaian skematik dari masing — masing rangkaian
dan diagram alir dari alat mesin labeling botol.

Pengujian Alat dan Pembahasan :

Pada bab ini akan dibahas hasil analisa dari rangkaian dan
sistem kerja alat penjelasan mengenai program — program yang
digunakan untuk mengaktifkan rangkaian dan penjelasan
mengenai program yang diisikan dalam PLC smart relay,
Penutup :

Bab ini merupakan penutup yang meliputi tentang kesimpulan
vang didapat dari pembahasan yang dilakukan dari tugas akhir
ini dan saran vang diberikan demi kesempumsan dan
pengembangan pada masa yang akan datang.




BABII

TEORI DASAR

2.1 PLC Smart Relay

Smart Relay adalah suatu alat yang dapat diprogram oleh suatu bahasa tertentu
yang biasa digunakan pada proses automasi. Smar! relay memiliki ukuran vang kecil
dan relatif ringan. smarf relay didesain untuk sistem otomatis yang biasa digunakan
pada aplikasi industri dan komersial. Untuk keperluan industri biasanya digunakan
untuk aplikasi penyelesaian yang mudah ,memaket , dan ketika proses produksi.
Selain itu juga digunakan untuk mesin-mesin yang berskala kecil sampai dengan
yang berskala besar dan terkadang juga digunakan untuk home industri.

Untuk sektor komersial atau bangunan biasa digunakan untuk alat
penggulung, pintu masuk, instalasi listrik, compressor dan lain-lain yang
menggunakan sisiem automasi. Terdapat 2 tipe smart relay yaitu tipe compact dan
tipe modular. Perbedaannya adalah pada tipe modular dapat ditambahklan extension
muodule schingga dapat ditambahkan input dan output. Meskipun demikian
penambahan modul tersebut tetap terbatas hanya bisa ditambahkan sampai dengan 40
[/0. Selain itu untuk tipe modular juga dapat dimonitor dengan jarak jauh dengan
penambahan modul.

Fungsi smart relay merupakan suati bentuk khusus dari pengontrol berbasis
mikroprosesor yang memanfaatkan memori vang dapat diprogram untuk menyimpan
instruksi-instruksi dengan aturan tertentu dan dapat mengimplementasikan fungsi-
fungsi khusus seperti fungst logika, sequencing, pewaktuan (fiming), pencacahan
(counting) dan aritmetika dengan tujuan mengontrol mesin-mesin dan proses-proses
vang akan dilakukan secara otomatis dan berulang-ulang. Smart relay ini dirancang
sebaik mungkin agar mudah dioperasikan dan dapat diprogram oleh non-programmer
khusus. Oleh karena itu perancang smart relqy telah menempatkan sebuah program
awal (inferpreter) di dalam piranti ini yang memungkinkan pengguna menginput
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program-program Kontrol sesuai dengan kebutuhan mereka dalam suatu bentuk
bahasa pemrograman yang relatif sederhana dan muduh untuk dimengerti dan dapat
diubsh atau diganti dengan mudah sesuai dengan kebutuhan. Pemrograman yang
digunakan pada smart relay fefemecanique adalah dapat dilakukan dengan dua cara
yaitu dengan cara menggunakan tombol-tombol yang terdapat pada smar! relay
sehingga dapat mengubah program secara langsung dengan smart relay tersebut.
Selain itu pemrograman juga dapat menggunakan computer.

Cara kerja smar! relgy pertama adalah memeriksa kondisi input. Smart relay
akan memeriksa setiap input yang ada Kemudian semuanya akan diinputkan ke
dalam memor. Langkah kedua adalah mengeksekusi program pada suatu instruksi.
Sehinppa kerja smart relay adalah berdasarkan program. Setiap kondisi ditentukan
oleh programnya, Langkah terakhir smart relay mengatur status pada perangkat
keluaran. Dapat kita lihat bahwa smort relay sangat penting dalam svatu proses.
Keuntungan menggunakan Smarf Relay adalah

= Pemrograman yang sederhana. Dengan adanya layar LCD yang besar dengan
backlight memungkinkan dilakukannya pemrograman melalui front panel atau
menggunakan Software Logo Soft Comfort

= Instalasi yang mudah.
= Harga lebih murah dibandingkan dengan menggunakan PLC.

» Fleksibel, kompak dan dapal ditambahkan modul tambahan bila diperlukan, dual
programming language, dan mudiiple power capabiliies (12VDC, 24VDC, 24VAC
dan 120VAC).




2.1.1 Cara Kerja Smart Relay

—#  INPUT DEVICE

—_—— ¥

SISTEM YANG DT

KONTROL EM*‘”“ LAY
T :

oUTPUT }‘ -
DEVICE

Gumbar 2.1 Blok Diagram Prinsip Kerja Smart Relay

Cara kerja smart relay pertama adalah pembacaan kondisi pada inputan,
Smnart relay akan membaca kondisi input yang ada. Kemudian semuanya akan
diinputkan ke dalam memori yang difungsikan untuk menyimpan data hasil
pemrograman. kemudian dari prorogram bekerja sesual dengan sustu instruksi.
Schingga fungsi dari kerja smart relay adalah sesuai dengan program. Selanjutnya
smart relgy berfungsi scbagai pengatur status pada status outputan sesuai dengan
program yang dibuat.
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Gambar 2.2 Programmable Logic Controllers Siemens Logo




2.1.2 Komponen — komponen PLC

Solusi masalah kontrol yang diwujudkan secara teknis dengan penerapan

PLC dapat berubah-ubah sesuai kerumitanya. Bagaimanapun komponen dasar
berikut ini selalu diperlukan:

2.1.2.1 Perangkat keras (hardware)
Dengan perangkat keras, yang dimaksud modul elektronik, yung
melaluinya semua fungsi instalasi atau mesin yang akan dikontrol diberi alamat
dan digerakkan dalam urutan logika.

Gamibar 2.3 Perangkat Keras (Hardware)




Umumnya PLC memiliki lima komponen dasar komponen komponen ini adalah :

Lz

Unit Prosesor atau Cewniral Processing Uwnit (Unit Pengolahan Pusat) adalah
unit yang berisi mikroprosesor yang menginterpretasikan sinyal sinval input
dan melaksanakan tindakan tndakan pengontrolan, sesuai demgan program
yang tersimpan di dalam memori, lalu mengkomunikasikan keputusan
keputusan yang di ambilnya sebagai sinyal sinyal kontrol antar muka output

Unit Catu Daya diperlukan untuk mengkonversikan tegangan AC sumber
tegangan rendah DC (5volt) vang di butuhkan oleh procesor dan rangkaian-
rangkaian di dalam medul-modul ke kontrol antar muka input dan output.

Perangkat Pemograman di pergunakan untuk memasukkan program yang
dibutubkan oleh memon. Program tersebut dibuat dengan menggunakan ini
dan kemudian di pindahkan kedalam unit memori PLC.

Unit Memori adala tempat di mana program vang di gunakan untuk
melaksanakan tindakan-tindakan pengontrolan oleh mikroprosesor disimpan.
Bagian fnput dan Owiput adalah antar muka dimana prosesor menerima
informasi darl dan mengkomunikasikan informasi kontrol ke perangkat-
perangkat eksternal. Perangkat-perangkat input dan output dapat di golongkan
menjadi perangkat-perangkat yang menghasilkan sinval diskrit atau digital.
dan vang menghasilkan sinyal-sinyal analog.

2.1.2.2 Perangkat lunak (software)

Dengan perangkat lunak wyang dimaksudkan program, dimana
pengoperasian logika dan pemicu komponen lerkail pada instalasi atau mesin
tersebut disepesifikasikan dengan tepat, Perangkat lunak disimpan dalam dalam
suatu memori perangkat keras khusus dan dan dapat dimodifikasikan bila mana
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diperlukan. Rangkaian konirol berubah bersama program yvang baru tersebut,

Tidak diperlukan untuk mengubah perangkat kerasnya.

Program sumber

STL

Program PLC

CGambar 2.4 Perangkat Lunak (Software)

2.1.2,3 Keuntungan dan kerugian PLC

Dalam industri-industri yang ada sekarang ini, kehadiran PLC sangat dibutuhkan

terutama untuk menggantikan sistem wiring atau pengkabelan vang sebelumnya
masih digunakan dalam mengendalikan suatu sistem. Dengan menggunakan PLC
akan diperoleh banyak keuntungan diantaranya
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1. Fleksibel

Pada masa lalu, tiap perangkat elektronik yang berbeda dikendalikan dengan
pengendalinya  masing-masing. Misal sepuluh mesin  membutubkan sepuluh
pengendali, tetapi kini hanys dengan satu PLC kesepuluh mesin tersebut dapat
dijalankan dengan programnya masing-masing.

2. Perubahan dan pengkoreksian kesalahan sistem lebih mudah

Bila salah satu sistem akan diubah atan dikoreksi maka pengubahannya hanya
dilakukan pada program yang terdapat di komputer, dalam waktu yang relatif singkat,
setelah itu didownload ke PLC-nya. Apabhila tidak menggunakan PLC, misalnya relay
maka perubahannya dilakukan denpan cara menpubah pengkabelannya. Cara ini

tentunya memakan waktu vany lama.

3. Jumlah kontak vang banyak

Jumlah kontak yang dimiliki oleh PLC pada masing-masing coil lebih banvak
daripada kontak yang dimiliki oleh sebuah relay.

4. Harganya lebih murah

PLC mampu menyederhanakan banyak pengkabelan dibandingkan dengan sebuah
relay. Maka harga dari sebuah PLC lebih murah dibandingkan dengan harga beberapa
buah relay yang mampu melakukan pengkabelan dengan jumlah yvang sama dengan
sebuah PLC. PLC mencakup relay, timers, counters, sequencers, dan berbagai fungsi
lainnya.

5. Kecepatan operasi

Kecepatan operasi PLC lebih cepal dibandingkan dengan relay, Kecepatan PLC
ditentukan dengan waktu scannya dalam satuan millisecond.

6. bSifatnya tahan uji

Solid state device lebih tahan uji dibandingkan dengan relay dan fimers mekanik
atau elektrik. PLC merupakan solid state device sehingga bersifat lebih tahan uji.
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1. Menyederhanakan komponen-komponen sistem kontrol

Dalam PLC juga terdapat counter, relay dan komponen-komponen lainnya,
sehingga tidak membutuhkan komponen-komponen tersebut sebagai tambahan.
Penggunaan relay membutuhkan counter, timer ataupun komponen-komponen

lainnya sebagai peralatan tambahan,

# Selain keuntungan yang telah disebutkan di atas maka ada kerugian yang dimiliki
oleh PLC, yailu:

1. Teknologi vang masih baru

Pengubahan sistem kontrel lama yang menggunakan ladder atau relay ke konsep
komputer PLC merupakan hal yang sulit bagi sebagian orang

2. Buruk untuk aplikasi program yang tetap

Beberapa aplikasi merupakan aplikasi dengan satu fungsi. Sedangkan PLC dapat
mencakup beberapa fungsi sekaligus. Pada aplikasi dengan satu fungsi jarang sekali
dilakukan perubahan bahkan tidak sama sekali, sehingga penggunaan PLC pada
aplikasi dengan satu fungsi akan memboroskan (biaya).

3. Pertimbangan lingkungan

Dalam suatu pemrosesan, lingkungan mungkin mengalami pemanasan yang
tinggi, vibrasi yang kontak langsung dengan alat-alat elekuonik di dalam PLC dan
hal ini bila terjadi terus menerus, mengganggu kinerja PLC sehingga tidak berfungsi
optimal.

4. Operasi dengan rangkaian yang tetap

Jika rangkaian pada sebuah operasi tidak diubah maka penggunaan PLC lebih
mahal dibanding dengan peralatan kontrol lainnya. PLC akan menjadi lebih efektif
bila program pada proses lersebut di-upgrade secara periodik.
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2.2 Mator DC

Motor listrik merupakan perangkat elektromagnetis yang menpubah energi
listrik menjadi energi mekanik. Energi mekanik ini digunakan untuk, misalnya
memutar impeller pompa, fan atau blower, menggerakan kompresor, mengangkat
bahan dll. Motorlistrik digunakan juga di rumah (mixer, bor listrik, fan angin) dan di
industri. Motor listrik kadangkala disebut “kuda kerja” nya industri sebab
diperkirakan bahwa motormotor menggunakan sckitar 70% bcban listrik total di

industri.

Motor DC memerlukan suplai tegangan yang searah pada kumparan medan
untuk diubah menjadi energi mekanik. Kumparan medan pada motor de disebut stator
(bagian yang tidak berpuiar) dan kumparan jangkar disebut rotor (bagian yang
berputar). Jika terjadi putaran pada kumparan jangkar dalam pada medan magnet,
maka akan timbul tegangan (GGL) yang berubah-ubah arah pada setiap setengah
putaran, schingga merupakan tegangan bolak-balik.

Prinsip kerja dari arus searah adalah membalik phasa tegangan dari gelombang
yang mempunyai nilai positif dengan menggunakan komutator, dengan demikian arus
yang berbalik arah dengan kumparan jangkar yang berputar dalam medan magnet.
Bentuk motor paling sederhana memiliki kumparan satu lilitan yang bisa berputar
bebas di antara kutub-kutub magnet permanen.
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Gambar 2.5 Motor DC Sederhana
Catu tegangan dc menwju ke lilitan melalui sikat yang menyentuh komutator,
dua segmen vang terhubung dengan dua wjung lilitan. Kumparan satu lilitan pada
gambar di atas disebut angker dinamo. Angker dinamo adalah sebutan untuk

komponen yang berputar di antara medan magnet.

2.2.1 Prinsip Arah Putaran Motor

Untuk menentukan arah putaran meotor digunakan kaedah [lamming tangan
kiri. Kutub-kutub magnet akan menghasilkan medan magnet dengan arah dari kutub
utara ke kutub selatan. Jika medan magnet memotong sebuah kawat penghantar vang
dialiri arus searah dengan empat jari. maka akan timbul gerak searah ibu jari. Gaya

ini disebut gaya Lorentz, yang besarnya sama dengan F,
Prinsip motor: aliran arus di dalam penghantar vang berada di dalam pengaruh

medan magnet akan menghasilkan gerakan. Besamya gava pada penghantar akan
bertambah besar jika arus yang melalui penghantar bertambah besar.
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F=BlLz .. ireeeeiiirinens,

[Dimana :

F = Gaya vang ada pada armature ( N)

B = Kerapatan medan magnet {Vs/im2)

1= Arus (Amp)

| = Panjang penghantar (m)

z = Pengaruh medan magnet terdapat kawat

2.2.2 Electromotive Force (EMF) / Gaya Gerak Listrik

eerereeen(2,1)

EMF induksi biasanya disebut EMF Counfer. atau EMF kembali. EMF
kembali artinya adalah IMF tersebut ditimbulkan oleh angker dinamo yang vang
melawan tegangan yang diberikan padanya. Teori dasamya adalah jika sebuah

konduktor listrik memotong garis medan magnet maka timbul ggl pada kondukior.

Megan yang berus berubah
dilasilkan aleh pengauinsan EMF EIMF hemmbali o set ol ko
aleh pemaongan medan

%\ T

A 7 — g

“\_/ l\l‘\}
)

ey
I e S T T T
ERAF feoam bk
Cregmbrar 2.6 E M F kembali

EMF induksi terjadi pada motor listrik, generator serta rangkaian listrik dengan
arah berlawanan terhadap gaya vang menimbulkannya. HF. Emil Lenz mencatat pada
tahun 1834 bahwa “arus induksi selalu berlawanan arah dengan gerakan aiau
perubahan yang menyebabkannva”. Hal ini disebut sebapai Hukum Lenz. Timbuinya

EMF tergantung pada:
15




= kekuatan garis luks magnet

® jumlah lilitan kondukior

s sudut perpotongan fluks magnet dengan konduktor
®  kecepatan konduktor memotong garis fluks magnet

Tidak ada arus induksi yang terjadi jika angker dinamo diam.

& Arus armature adalah
= OB R e s e s G R e i DT

o Daya ke motor armature adalah
I o (TS 2.3)

& Kecepatan motor adalah

_ LD Ex
NS SRS .2 |
- Torsi motor adalah
B 008 B e A S S rrems e A5

2.3 Perangkat Lunak (Software)
2.3.1 Logo Soft Comfort

Logo Soft Comfort adalah software yang digunakan untuk membuat program
pada smart relay siemens loge. Logo Soft Comfort sangat mudah digunakan
sekalipun bagi yang baru mengenal pemrograman. Pada software Logo Soft Comfort
kita dapat mengenal pemograman dalam bahasa ladder dan FBD (Function Block
Diagram). Sebenamya dalam software ini pembuatan program dalam bahasa FBD
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akan lebih mudah apalagi kalau kita sudah bermain dalam besaran analog. Pada
gambar 2.6 kita lihat contoh layout program yang menggunakan leader diagram.
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Gambar 2.7 Layout yang menggunakan ladder diagram

Pada ladder language terdapat dua macam symbol vang dapat digunakan vaitu
ladder symbol dan electrical symbol. Pada ladder symbol terdapat 120 baris vang
dapat digunakan untuk program. Fitur-fitur vang ada adalah timer, yang digunakan
untuk menghitung delay baik on/off. Counter yang digunakan untuk menghitung
maju atau mundur. Analogne comparator dan counter comparator yang digunakan
untuk membandingkan, Clock yang digunakan untuk range waktu yvang valid selama
melakukan proses. Control relay yang digunakan sebagai internal relay. Tnput dan
output coil dan juga terdapat kolom comment untuk memberi komentar pada tiap
barisnya. Sedangkan Gambar 2.7 adalah contoh layoul yang menggunakan FBD

L7




language. FBD menyediakan graphical programming yang berdasarkan kegunaan dari
function block.
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Gambar 2.8 Layout vang menggunakan FBD Languuge
Selain itu Software ini juga dapat digunakan untuk simulasi, monitoring, dan
pengawasan. Selam itu juga dapat mengupload dan mendownload program. Dapal

dibuat dalam bentuk file. Meng-compile program secara otomatis. Selain itu juga

terdapat menu on-line help.
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2.4 Pneumatik
2.4.1 Pengertian pneumatik

Pneumatik adalah pengetahuan tentang udara yang bergerak, keadaan-keadaan
keseimbangan udara, dan syarat-syarat keseimbangan. Pneumalik berasal dari Yunani
“poeuma” yang berarti napas atau udara jadi pneumatik berarti terisi udara ataun
digerakan oleh udara mampat.

Pneumatik merupakan ilmu pengetahuan dari semua proses mekanis dimana
udara memindahkan suatu gava atau suatu gerakan. Jadi pneumatik mencakup semua
komponen mesin, yang mana meliputi: alat-alat penggerakan, pengukuran,
pengaturan, pengendalian, penghubungan. dan perentangan yang meminjam
(mengambil) gaya dan penggeraknya dari udara mampat.

Sebagian besar aplikasi memanfaatkan pneumatik sebagai satu atau lebih
fungsi dari:

Sensor untuk menentukan status proses
» Pengolahan informasi
¢ Pengaktifan aktuator melalui elemen kontrol
o Pelaksanan ketja berupa actuator

Sebelum tahun 1950 pneumatik telah banyak digunakan sebagai media kerja
dalam bentuk energi tersimpan. Pada tahun 50-an kebutuhan sensor dan prosesor
berkembang sejalan dengan kebutuhan penpgerak. Perkembangan ini membantu
operasi kerja yang dikontrol dengan menggunakan sensor untuk mengukur keaduaan
dan kondisi mesin. Sejalan dengan perkembangannya memungkinkan komponen
terus dikembangkan baik berupa perubahan material, proses manufaktur, dan proses

desain.

Silinder pneumatik banyak digunakan sebagai penggerak linear karena harga
yang relatif murah. mudah dipasang dan konstruksinya yang kokoh serta mudah
diperoleh dalam berbagai ukuran dan langkah kerja.
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Beberapa bidang aplikasi yang menggunakan pneumatik adalah
&) Secara umum dalam penanganan matetial:
* Pencckaman benda kerja
e Penggeseran benda kerja
¢ Pengaturan posisi benda kerja
e Pengaturan arah benda kerja
b} Penerapan umum:
e Pengemasan
s Pemakanan
e  Pengukuran
& Pengaturan buka dan tutup
¢ Pemindahan material
e Pemutaran dan pembalikan benda kerja
o Pemilihan bahan
e Penyusunan benda kerja
¢) Pneumatik dapat diterapkan dalam permesinan dan operasi kerja, seperti:
e Pengeboran
» Pembubutan
* Pengefraisan
» Penggergajian
» Penyeclesaian akhir

= DPengubahan bentuk

Pneumatik juga dapat dibeda-bedskan ke dalam bidang menurut tekanan
kerjanya, yaitu bidang tekanan tinggi, tekanan menengah, tekanan rendah.
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Prneumatik pada tekanan yang sangat rendah (1,001-1,1 bar)

Contoh: Dalam teknik hitung pneumatik dan pengolahan sinyal dan data pada
konstruksi terangkumkan otomat hitung diferensiasi.

Pneumatik tekanan rendah (1.2-2,0 bar)

Contoh: Dalam teknik atur pneumatik dan pengolahan sinyal data.

Pneumatik tekanan menengah, disebut pneumatik tekanan normal (2-8 bar)
Contoh: Untuk menghasilkan kerja gaya atau kerja mekanis, dalam pengendalian
dan otomatizasi pneumatik dan pada pengendalian jarak pneumatik.

Prneumnatik tekanan tinggi (lebih dari 8 bar,pada umumnya sampai 15 bar)
Contoh: Terutama bidang penyimpanan suara mampat atsu enecrgi, juga
pneumatik gaya untuk gaya-gaya besar dan tekanan tinggi

2.42 Keuntungan dan Kerugian Pneumatik

}

Pneunalik memiliki banyak keuntungan, tetapi juga terdapat segi-segi yang

merugikan, berikut ini adalah hal yang menguntungkan dari pneumatik:

Fluida kerja yang mudah didapat, diperoleh dan mudah diangkut:

e Udara dimana saja tersedia dalam jumlah yang tak terhingga.

* Saluran balik tidak di perlukan karena udara bekas dapat dibuang dengan
bebas

Bersih dan kering

¢ Udara mampat adalah bersih apabilah terjadi kebocoran pada saluran pipa
benda kerja tidak akan menjadi kotor.

Tidak diperlukan pendinginan fluida kerja

e Pembawa energi tidak perlu diganli sehingga tidak dibutuhkan biaya yang
mana minyak diganti 100-125 jam kerja.

Sifat dapat bergerak

» Selang-selang elastisk memberikan kebebasan pindah vang besar sekali dari

komponen pneumatik ini.




5. Konstruksi kokoh
* Umumnya komponen pneumatik ini dikonstruksikan secara kompak dan
kokoh oleh karena itu hampir tidak peka terhadap gangguan dan tahan
terhadap perlakuan kasar.

# Pneumatik disamping memiliki keunlungan dan juga memiliki kerugiannya
sebagai berikut:

1.  Gangguan suara (bising)
Udara yang ditiup kelnar menyebabkan kebisingan (desisan) mengalir keluar,
terutama dalam ruang kerja. Penanggulangannya dengan memberikan
peredam suarz (selencer).

2. Ketermampatan (udara)
Udara dapat dimampatkan, oleh sebab itu tidak mungkin mewujudkan
kecepatan torak dan pengisian yang perlahan-lahan dan tetap tergantung
beban.

3. Ketakteraturan
Suatu gerakan teratur hampir tidak dapat diwujudkan:
Pada pembebanan berganti-ganti atau pada kecepatan-kecepatan kecil (kurang
0,25¢m/det) dapat timbul stick slip effect.

4, Tidak dapat melakukan perakan rotasi.
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2.43 Prinsip-prinsip Perhitungan Silinder

Didalam menentukan ukuran dari silinder pneumatik, kita harus terlebih
mengetahul besarnya gaya yang harus dilawan atau diterima. Apabila sudah
mengetahui besarnya suatu gaya yang akan diterima maka akan lebih mudah untuk
menentukan ukuran dan jenis dari silinder vang mana ketepatan didalam memilih
ukuran akan sangat menghemat biaya operasi.

Seandainya terjadi ukuran yang kebih besar, pemakaian fluidanya akan jauh
lebih boros dan ukuran yang terlalu kecil akan terjadi kerusakan vang dikarenakan
beban yang berlebihan. Di dalam pemilihan silinder, besarnya gava dan jarak yang
akan dilalui adalah faktor utama.

Udara adalah kompresible, dapat dimampatkan, yang berhubungan dengan
semua gas, udara tidak mempunyai bentuk yang khusus. la berubah—ubah bentuk
dengan sedikit hambatan yakni mengambil bentuk sensual dengan bentuk
sekahlingnya.

Udara dapat dimampatkan dan berusaha keras untuk mengambang dapat
memakai hubungan yang diberikan dalam Hukum Boyle-Mariotte. “Pada temperatur
konstan, volume masa gas biasa berbanding terbalik dengan tekanan absolutnya”,
atau hasil dari tekanan absolut dan volume gas biasa konstan.




P1.V1= P2.V2= Konstan

Vi

Pl V2
P2

Gambar 2.9 Nustrasi pembuktian fudeuns Boyle-Meriote

Dasar- dasar untuk menetitukan ukwran silinder:

Hukum Pascal:
F=P A
i
D
4 - 5
Gambar 2. 10 flustrasi pembuktian fnkum Pascal
Dimana;
MEEEIDE s s RN
4
A = Luas Silinder {mm?)
F = Gaya torak efektifl (Mewton)
P = Tekanan kerja (Newton/mo®
D = Giaris tengah torak {mm)
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Rumus diatas disempurnakan dengan menambah faktor gesekan pada silinder

BB R i S e e B o (2.7)
[Drimana:

F = Gaya torak cfektif (Newlon)

P = Tekanan kerja (Newton/mny’)

D = Garis tengah torak (mm}

R = Gesekan (diambil 3-20 % dari gaya terhitung) (Newton)

Di bawah kondisi operasi normal atau biasa (batas tekanan 400 - 800 kPa / 4 - 8 bar)
yang mana gaya gesek diambil antara 3 — 20 % dari gaya terhitung.

2.5 Sensor Photo Elektrik

Sensor Photoelectric adalah sensor yvang bekerja dengan prinsip seperti transistor
sebagai saklar. Energi cahaya akan diubah menjadi suatu sinyal listrik. Adanya suatu
reflector yang  berfungsi untuk memantulkan cahaya vyang dipancarkan

oleh Photoelectric.

Elemen — elemen sensitif cahaya merupakan alat terandalkan untuk mendeteksi
energy cahaya, alat ini melebihi sensifitas mata manusia terhadap semua spectrum
warna dan juga bekerja dalam daerah —daerah uliraviolet dan infra merah.

Energi cahaya bila diolah dengan cara vang tepat akan didapatkan manfaat secara
maksimal untuk teknik pengukuran, teknik pengontolan dan teknik kompensasi.

Cahaya merupakan gelombang elektromagnetis (EM) vang memiliki spectrum
warna yang berbeda satu sama lain. Setiap wama dalam spectrum mempunyai energy
frekwensi dan panjang gelombang yang berbeda. Hubungan spectrum optis dan
energi dapat dilihat pada formula




Energi photon (Ep) setiap warna dalam spectrum cahaya nilainya adalah ;
A,
T T OO, . .

Dimana :

Wp = enerei photon (eV)

h = konstanta planck’s (6,63 x 107 J-g)

¢ = kecepatan cahaya elektro magnetik (2,998 x 10° m/s)

A = panjang gelombang (m)

1 =

Gambar 2. 11 Sensor Photo elektrik

f = frekuensi (Hz)

=
-
e o —— =
e
BeiEng
Hi e Iy

Gambar 2. 12 Prinsip kerja Sensor Photo efekirik
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Karakteristik yang dimiliki adalah sebagai berikut ;

a. Beroperasi pada catu tegungan : 12 Volt— 24 Volt DC.

b. Arus yang dikonsumsi maksimal 20 miliampere

c. Sumber cahaya yang digunakan adalah LED merah

d. Memiliki penguat sendiri (diatur dengan potensiometer)

e. Jarak pendeteksian 10 — 100 mm

f. Waktu respon yang dimiliki 1 milidetik On dan | milidetik Off

g. Tegangan ripple harus kurang 10% dari tegangan sumber.
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2.6 Solenoid Valve Pneamatik

Solenoid valve pneumatik adalah katup yang digerakan oleh energi listrik,
mempunyai kumparan sebagai penggeraknya vang berfungsi untuk menggerakan
plunger vang dapat digerakan oleh arus AC maupun DC. Solenoid valve pneumatik
atau katup (valve) solenoida mempunyai lubang keluaran, lubang masukan, lubang
jebakan udara (exhaust) dan lubang Inlet Main. Lubang Inlet Main, berfungsi sebagai
terminal / tempat udara bertekanan masuk atau supply (service unit), lalu lubang
Keluaran (Outlet Port) dan lubang masukan (Cutlet Port), berfungsi sebagai terminal
atau tempat tekanan angin keluar yang dihubungkan ke pneumatik, sedangkan lubang
jebakan udara (exhaust), berfungsi untuk mengeluarkan udara bertekanan yang
terjebak saat plunger bergerak atau pindah posisi ketika solenoid valve pneumatik
beketja.

2,6.1 Primsip Kerja Valve

Prinsip kerja dari solenoid valve'katup (valve) solenoida yaitu katup listrik
yang mempunyai koil sebagai penggeraknya dimana ketika koil mendapat supply
tegangan maka koil tersebut akan berubah menjadi medan magnet sehingga
menggerakan plunger pada bagian dalamnya ketika plunger berpindah posisi maka
pada lubang kelvaran dari solenoid valve pneumatik akan keluar udara bertekanan
vang berasal dari supply (service unit), pada umumnya solenoid valve pneumatik ini
mempunyai tegangan kerja 100/200 VAC namun ada juga vang mempunyai tegangan
kerja DC.
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Gambar 2.13 Prinsip kerja Vafve

Berikut keterangan gambar Solenoid Valve Pneumatic:

Valve Body

Terminal masukan (Inlet Port)

Terminal keluaran (Outlet Port)

Manual Plunger

Terminal slot power suplai tegangan
Kumparan gulungan (keil)

Spring

Plunger

9. Lubang jebakan udara (exhaust from Outlet Port)
10. Lubang Inlet Main

11. Lubang jebakan udara (exhaust from inlet Port)
12. Lubang plunger untuk exhaust Outlet Port

13. Lubang plunger untuk Inlet Main

14, Lubang plunger untuk exhaust inlet Pori

FULEHOEN WUads Nl Se
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2.7 Limit Switch

Limit switch adalah salah satu sensor yang akan bekerja jika pada bagian
actuator nya tertekan suatu benda. baik dari samping kil ataupun kanan, mempunyai
micto swilch dibagian dalamnya yang berfungsi untuk mengontakkan atau sebagai
pengontak, gambar batang yang mempunyai roda itu namanya actuator lalu diikat
dengan sebuah baud, berfungsi untuk menerima tekanan dari luar, roda berfungsi agar
pada saat limit switch menerima tekanan , bisa bergerak bebas, kemudian mempunyai
liga lubang pada body nya berfungsi untuk tempat dudukan baut pada saat

pemasangan di mesin.
2.7.1 Prinsip Kerja Limit Switch

Ketika actuator dari Limit switch tertekan suatu benda baik dari samping kiri
ataupun kanan scbanyak 45 derajat atau 90 derajat ( tergantung dari jenis dan type
limit switch ) maka. actuator akan bergerak dan diteruskan ke bagian dalam dari limit
switch, sehingga mengenai micro switch dan menghubungkan kontak-kontaknya,
pada micro switch terdapal kontak jenis NO dan NC seperti juga sensor lainnya,
kemudian kontaknya mempunyai beban ketja sekitar 5 A, untuk dihubungkan ke
perangkat listrik lainnya, dan begitulah seterusnya. selain itu limit switeh juga
mempunyai head atau kepala tempat dudukan actuator pada bagian atas dari limit
switch dan posisinya bisa dirubah-rubah sesuai dengan kebutuhan.

Gambar 2_1# Limit Switch
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BAB ITI

PERENCANAAN DAN PEMBUATAN ALAT

3.1 Pendahuluan

Pada bab ini membahas mengenal perencanaan sistem, prinsip ketja sistem,

perancangan perangkat keras (Fardware).

Masinp-masing bagian tersebut disusun dengan pemilihan beberapa jenis

komponen dengan fungsi sesuai perencanaan, sehingga akan dihasilkan suam sistem

dengan fungsi sesuai dengan perencanaan yang dilakukan diawal,

3.2 Perancangan Sistem

Pada perancangan alat labeling botol yang dibuat ini adalah dengan
menggunakan PLC smart relay siemens logo sebagai pusat pengolahan data dari
sensor photoclektrik, motor de,pneumatic,serta valve yang nantinya akan diperintah

melalui keypad pada PLC siemens logo.

i

Mator DC
{Konveyor)

PLC Smar Relay Motor DC | | Sensor Photo
Siemens logo {Rol Stiker) Elektrik
Motor DC Valve
(Memutar Botol) {Pnenmatik Pressing)

Sensor Limit Switch

]

Gambar 5.1. Blok Diagram Sistem
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Penjelasan blok diagram sebagai berikut :

s PLC smart relay adalah pusat pengolahan data input dan output dari beberapa

komponen.
e Motor DC (Rol Stiker) berfungsi mengeluarkan stiker
e Sensor Photo elektrik berfungsi untuk mendeteksi stiker yang akan keluar.

e Motor DC (Konveyor) berfungsi untuk memutar konveyor dengan kecepatan
yang telah ditentukan

¢ Sensor Limit Switch berfungsi untuk mendeteksi botol yang masuk.

e Valve (Pneumatik Pressing) berfungsi untuk mengapit botol dan stiker sehingga
dapat merekat kuat.

¢  Molor DC (Memutar Botol) berfungsi untuk memutar botol yang sudah terpasang
stiker atau label.

Prinsip Kerja:

Prinsip kerja dari alat kontrol mesin labeling botol adalah ketika pada saat
start maka ple otomatis akan menjalankan motor dc (rol stiker) stiker akan keluar
kemudian sensor photo elektrik akan mendeteksi stiker dengan diberi lobang pada
stiker sehingga stiker dapat keluar sesuai jarak lubang yang telah ditentukan, setelah
ilu ple menjalankan motor {konveyor) yang meggerakan hotol — botol tersebut sampai
mengenai sensor limit swilch, pada saat botol sudah menyentuh sensor maka secara
otomatis ple akan memerintahkan motor de (konveyor) untuk menghentikan laju
botol agar tidak melebihi pressing botol, kemudian plc memerintahkan valve
(pneumatik pressing) untuk mengapit botol beserta stiker vang sudah tertempel
setengah, dengan bantuan pressing stiker akan lebih presisi pelekatannya, sesudah
tahap pressing, plc akan memberi petintah pada motor de {memutar botol} untuk
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memutar botol tersebut sehingga stiker akan melckat keseluruh badan botol,
sesudahnya konveyor akan membawa botol yang sudsh tertempel stiker kedalam
wadah yvang telah disediakan.

3.3 Perancangan Perangkat Keras
3.3.1 Perancangan Konveyor

Beli Conveyor atau ban berjalan adalah alat transporiasi yang paling efisien
dalam pengoperasiannya, dimana untuk mentransport material atau bahan yvang ada
diatas belt denggan menggunakan motor penggerak, menarik belt atau ban dengan
prinsip gesekan antara permukasn drum dengan belt, schingga kapasitasnya
tergantung gaya gesek tersebul.

Gambar 3.2 Konveyor
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3.3.1.1 Motor Penggerak

Pada alat ini peran motor de pada konveyor untuk menggerakan belt atau ban
berjalan. Bagian penggerak dengan menggunakan motor dc yang diteruskan ke gear
kemudian berlanjut ke rol konveyor, sehingga belt atau ban dapat berjalan.

L iy e gl

Gambar 3.3 Motor DC (Korveyor)
Dengan spesifikasi sebagai berikut:
Merk Motor De = Cyplax
Type = CCPGO - 121 -RCO1
Tegangan dan Arus =24 VDC - 10A

Putaran = 3( Rpm
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Dalam perencanaan desain konveyor menggunskan motor DC dengan
kapasitas teganpan sumber 24 volt, dan arus 10A, torsi tidak terlalu besar untuk
menjalankan konveyor dan beban botol. Berikut gambar perakitan motor pada
konveyor ditunjukan pada gambar 3.4.

Gambar 3.4 Perakitan motor dan konveyor.




31.3.1.2 Motor Penggerak Botol

Pada bagian berikut motor DC akan dipasang uniuk memutar botol, sehingga
stiker dapat menempel ke semua bagian botol, dengan menggunakan torsi yang lebih
besar supaya dapat kuat untuk tetap memutar dalam keadaan pressing botol

-

Gambar 3.5 Motor DC (Memutar Botol)

Dengan spesifikasi sebagai berikut:

Merk Motor De = Cannon

Type = B90L — 0365 — 0015A
Tegangan dan Arus =24 VDC - 14A

Putaran =80 Rpm
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Dalam perencanaan desain putaran boiol motor DC dengan kapasitas tegangan
sumber 24 volt, dan arus 14A, torsi yang lebih besar supaya dapat memberikan
kekuatan memutar pada saat pressing botol berlanjut. Berikut gambar perakitan motor
pada putaran botol ditunjukan pada gambar 3.6.

Gambar 3.6 Perakitan motor dibagtan putaran botol,
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3.3.1.3 Motor Penggerak Rol Stiker
Pada bagian berikut motor akan menjalankan rol stiker, stiker berfungsi unmk
menempelkan label pada botol yang akan diputar.

Gambar 3.7 Motor DC (Rol Stiker)

Dengan spesifikasi sebagai berikut:

Merk Motor D = Rayal Cyplax Motor
Type =127K94380
Tepangan dan Arus =24 VDC —4A

Putarun = 10 Rpm
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Dalam perakitan motor untuk memutar rol stiker menggunakan motor DC 24
volt dan arus 4 A rpm yang dibutuhkan hanya 10 rpm dikarenakan pada saat
penarikan rol agar tidak terlalu cepat sehingga stiker tidak akan rusak, torsi yang
dibutuhkan 2,12 Nm dibutuhkan torsi lumayan besar karena rol sedikit lebih berat

pada saat penarikan. Berikut gambar perakitan motor pada putaran botol ditunjukan
pada gambar 3.8,

Gambar 3.8 Perakitan mator untuk rol stiker.
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3.3.1.4 Pneamatik pressing botol

Pada bagian ini yang sangat vital dikarenakan salah perhitungan sedikit pada
pressing maka botol akan tertekan dan pecah, pneumatik berfungsi untuk menckan
badi botol ke motor penggerak botol supaya stiker atau label dapat merekat secara

merata.
Gambar 3.9 Pneumaiik
Dengan spesifikasi sebagai berikut;
Merk Pneumatik =CKD
Type = CMA2 - 20 -25
Serial = 4901
Press =0,1 -0,7 Bar

Luas Permukaan Cylinder =30 mm

Gaya efektif piston dapat dihitung dengan rumus ;

F = A x P (Didactis F, Pretmatics, TP 101, vvvsressnereeaeieeeeeesennns
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Dimana:

F = Gaya efektik piston

A = luas permukaan silinder pneumatik

A = (w4 (0,025)°

A = 0,000491 m*

P = Tekanan Kerja untuk pneumatik rata-rata 600000 W/me
Malka:

F =0,000451 m? x 600000 N/m?

F =294 4N

Untuk pemasangan pada pneumatic ditempatkan didepan motor penggerak
pemutar botol, telah dijelaskan diatas bahwa penempatan prieumatik dan kekuatan
pneumatik harus diukur secara detail dikarenakan apabila pada proses pressing
poneumatik terlalu lemsh maka botol akan berputar tidak beraturan, atau pneumatik
pada saat pressing sedikit lebih kuat maka botol terhimpit, yang dapat menyebabkan
motor tidak dapat bergerak sama sekali ,atau juga pada saat pressing, pneumatik
mendorong sangat kuat maka rol penghimpit pada prieumatik akan bengkok atau bisa
Jadi botol pun akan pecah. Berikut gambar perakitan pneumatik pada didepan botol
ditunjukan pada gambar 3.10.

Gambar 3.10 Perakitan Pneymatik untuk pressing botol.
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3.3.1.5 Solenoid Valve Pneumatik

Valve berfungsi untuk menggerakkan pneumatic dengan cara menggunakan
plunger didalam yang akan berpindah pindah apabila koil didalamnya di beri
tegangan,

. = Tekanan udaramasuk

E = Pembuangan udara vang Terjebak

Cigmbar 3.11 Prinsip kerja Solenoid Valve Preumatik.

Gambar 3. 12 Solenoid Valve Prneumatik,
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Dengan spesifikasi sebagai berikut:

Metk Valve = SMC Solenoid Valve
Type = VF3140

Tegangan =100 -220 Volt

Max Press =1.5-9.2 kg/fem?

Untuk pemasangan valve berada dibawah PI.C dikarenakan angin bercampur
debu yang akan ditimbulkan dapat menggangu kinerja PLC, valve yang dipasang
menggunakan tegangan 220 volt dengan kapasitas maksimal 1,5 — 9.2 kg/em?.

Gambar 3,13 Perakitan valve di berwaly PLC
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3.3.1.6 Stiker / Label

Stiker atau label berfungsi untuk memberikan keterangan produk tersebut
kepada para konsumen, label merupakan jaminan bahwa barang vang telah dipilih
tidak berbahaya bila digunakan.

Crambar 314 Stiker atau Label,
Stiker atau label diberi lubang pada pinggir atas supaya sensor photoelekrik
dapat membaca untuk pemberhentian putaran rol stiker, agar stiker dapat keluar
perbagian.

Gambar 3.15 Penempaian Stiker atau Label,
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3.3.1.7 Sensor Photoelekirik

Sensor photoelekirik berfungsi untuk mendeteksi lubang pada stiker, supaya
motor pada rol stiker dapat berhenti,

Gambar 3.16 Sensor Phoitoelekirik

Untuk penempatan sensor photoclektrik penulis menempatkan diantara sela
dari stiker yang berlubang, sensor mendeteksi apabila ada lubang pada stiker.

Gambar 3.17 Penempatan Sensor Photoelekirik.
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3.3.1.8 Botol

Botol yang digunakan merupakan botol tipe kaca bening, kenapa dipilih botol
tersebut? dikarenakan ukuran dan dimensi boto yang cocok untuk tempat konveyor
yang telah dirancang, dan botol dipilih tipe kaca karena pada saal penekanan
pneumatik botol tidak akan penyok serta dapat menggangu stiker yang akan ditempel.

Crambar 3.18 Boiaol kaca,

Spesifikasi botol sebagai berikut :
* Dimensi : 10.00cm X 13.00cm X 15.50em
» Berat Kosong ! 165 Gram
e Maks isi botol : 140 m)
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3.3.1.9 PLC Smart Relay Siemens Logo

PLC adalah otak dari semua komponen didalam mesin labeling botol
dikarenakan program — program yang berguna untuk mengotomatisasikan komponen
ada pada PLC. didalam peralatan mesin labeling botol penulis menggunakan PLC
smarl relay tipe siemens lopo dikarenakan fitur vang serba canggih dapat
mempermudah penulis untuk menyelesaikan alat dengan mudah. Fitur canggih yang
utama adalah kita tidak perlu memprogram PLC melalui komputer atau laptop
dikarenakan dipanel LCD PLC kita dapat memprogram sesuai apa yang kita inginkan
dengan hahasa gerbang logika,

Gambar 3.19 PLC Smart Relay Siemens Logo.
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Dengan spesifikasi sebagai berikut:

Merk PLC = Siemens Logo

Type PLC = GCDI 052 — IMDO0 — OBA2
Tegangan =12-24 Volt

Max Input =11 -I8 (8 Input DC)

Max Output =0Q1 - Q4 (4 Input 10A)

3.3.1.9.1 Gerbang Logika Siemens Logo

Gerbang logika atau gerbang logic adalah suatu identitas dalam elekironika
dan matematika Boolean yang mengubah satu atay beberapa masukan logic menjadi

sebuah sinyal kelnaran logic.

Gerbang logika terutama di implementasikan secara elektronis menggunakan

diode atau transistor, akan tetapi dapat pula dibangun menggunakan susunan

komponen — komponen yang memanfaatkan sifat - sifal elektromagnetik (relay).

Dengan bahasa gerbang logika sebagai berikut :
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A. Daftar Fungsi Dasar - GF
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diagram function
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Series circuit with 13 > (NOT OR)
break comacts §47 PO eeepage 100
§ =
XOR
_\T_‘Tj“_ = 1 =1 | (exclusive OR)
Double change 2 - Q (see page 101)
cver contact
1 — MNOT
Break 1 (negation, invertes)
contact 1 - {coe page “‘_I'”

Gambar 3.20 Fungsi - fungsi dasar GF (General Function).
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Keterangan Gambar GF ;
1,234 = Input
Q = Cuiput

B. Daftar Fungsi Spesial
B1. Timer

Timer berfungsi untuk menghitung waktu mundur pada saat QN
DELAY maupun pada saat OFF DELAY.

View Name of the I |
inLOGO! special function | |
Times
On-delay
Try
Pair a {see page 113)
Off-delay
Trg
E:il’ Q (see page 117)
On-/Off-delay
Trg 44 L
par 1@ see Page 119)
|
Retentive | '
Erg 1 on-delay i
F.a,.:J,J_‘ @ {soc page 121)
Wiping relay (pulse oulput)
Trg 1 o {280 page 123) |
Par LI~ @

Cambar 3.21 Timer bagian 1.
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Mame of the
special function

Edge triggered
wiping relay
[see page 125)

Asynchronous pulse gen-
erator

{ese Page 128)

Handom generator

(see page 130)

Stairway lighting switeh

\seée page 132)

Murftp{e function switch

(see page 135)

Weskly timer

(see Prga 138}

Yearly timer

Isee Page 143)

Gambar 3.22 Timer bagian 2.

51




Symbol in
LOGO!

Wiring

Description

Par

o

Input Trg

You start the on-defay with a
negalive edge (1 to 0 fransi-
tion) at input Trg { Trigger).

Parameter

T represenis the time after
which the outpul |s swiiched
an {010 1 fransifion of the
autput signal}.

Retentivity:

! = no retentivity

F = the stalus is refentive.

Output O

Q is switched on when the
sal time T has expired, pro-
vidked Try I= still sat.

Gambar 3.23 Timer (On Delay) bagian 3.

Symbol in
LOGO!

Wiring

Description

Input Trg

You start the off-defay ime |
with a negative edge (1 to 0
transition} at input Trg {Trig-
ger)

Input A

A signal at input R resets
the en-defay time and the
output,

Parameter

T is the time thal expires af.
ler which the output is
switched off (1 to @ transF-
lien of the outpul signal).
Retentlvity:

! = Mo retentivity

R = The status is relentive.

Outpul Q

Q is set with a signal at in-
put Trg. It holds this state
until T has expired.

Cambar 3.24 Timer (Off Delay) bagian 4.
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Keterangan gambar Timer :

Trg = Trigger

R = Resel

Par = Parameter

En = Enable

Inv = Invert

No,No 1, No 2, No 3 = Inpur

Q = Output
B2. Counter

Counter berfungsi untuk menghitung jumlah perubahan input dan dapat untuk
membatasi banyaknya perubahan input.

View Name of the ]
inLOGO! spacial funclion
Counter
Upfdw.rn counter
gnt e
ir J+/- @ {see Page 146)
Far -

Hours counter f

En 1k
ad_rru {see page 150}

Par -

Thrashold trigger
Fre /r\"- 4 I
Par 4J L@ {see Page 155)

Gambar 3.25 Counter Bagiun |.
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Wiring

Description

Input B

A signal at input R resets
bath the inlernal count value
and the output to zera,

Input Cnt

The function counts the 0 to
1 transitions at input Cnt_ 1
{o O transilions are not
counted.

Use

*  inputs 1516 for high-
spead counting {ondy
LOGO! 12/24 RG/ACo
and LOGO! 24:240):
max. 2 kHz.

* any other input or circust
component for courding
low frequency signals
{5 Hz).

Inpist Dir

You set the direction of
count at input Dir:

Cir = 0: Up count
Oir = 1: Down cound

Symbol in
LOGO!

Wiring

Description

Parameter

On: On threshold
Range of values:
0...999990

Olf: Off threshold

Range of values:
0...999999

Retentivity for intarnal
counter value Crt:

i = Mo retentivity

R = The sfalus is retentive.

Cutput O

Q is get or recel, depanding |

on the cument value at Cnt
and the sel thresholds.

Gambar 3.26 Counter (Up/Down) Bagian 2.




Symbol in Wiring
LOGO!

Description

N Input R
E,. Th P

A posllive edge (D to 1 franss-
tion) at input R resets output O
and sets a configured value MY
alt the counter for the duration
of the fime-to-go (MN).

Input En

En is the monitoring inpast.
LOGO! scans the onime of
this input.

Input Ral

A posilive edge at input FHal
{Resct all) resets both the
hours eounter {OT) and the
autpul, and sets the configured
value Mi at the counter o for
the duration of the time-lo-go
{MN}. That is,

* oulput O =0,
* measured operating bme
OT = 0 and

*  the lime-to-go of the main-
lemance interval
MM = M,

Symboi in Wiring
LOGO!

Description |

Parameter

MI: Maintenance interval o be
preset in hour units
Range of values:
0000...9990 |

OT: Tetal operating time
Range of values:
00000...99999 h

D—rﬂ:

*  When 'R"is selected;
O=1,ifMN=0;
O=0ifR=1orRai=1

¢ When "R+En” is se-
fected:

Q=1 ifMN =1
Q=0/IR=1orRai=1
ar Ei'l = 1.

Output O

The autpul is set when the

time-to-go MN = 0.

The ocutput is resat:

*  When -Q—0;R+En", if
R-1orRal=1arEn=0

* When 'Q—-+0:R". fR = 1or
Ral=1.

Gambar 3,27 Counter (Hours} Bagian 3.
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Keterangan gambar Counter :

R = Reset

Cnt = Count

Dir = Direction
Par = Parameter
En = Enable
Ral = Reset Al
Fre = Frekwensi
Q = Cutput

Ml = Configured Time Interval
MN  =Time  To - Go
OT = Total Time expired since the last hi signal at input Ral these values are

always refentive.

Untuk pemasangan PLC smart relay siemens logo penulis menempatkan
diatas plat stainless dan ditutupi oleh panel dikarenakan untuk pemrograman agar
lebih mudah dan rapi. PLC menggunakan tegangan 24 volt 5 ampere dan input /
oulpuf juga menggunakan legangan 24 volr, terkecuali outpur Q4 menggunakan
tegangan 220 volt yang dihasilkan dari sofenoid vaive pneumatik.

Gambar 3,28 Panel dan Tampilan LCD PLC.
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Gambar 3,29 Penempatan Panel PLC,
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3.3.1.9.2 Pemrograman pada PLC Smart Relay Siemens logo

M S

1

M1

ma ) ]

M1
[ 1

RE

22 Wi
L

M4

Gambar 3.30 Pemrograman pada LCD smart relay siemens logo yang digambar
menggunakan Microsoft Visio,
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3.3.1.9.3 Flow Chart

INISIALISASI INPUT
DATA SENSOR
PHOTO ELERTRIK

i

PLC SMART RELAY
SIEMENS LOGO

MOTORDC | TIDAK -~ INPUT PHOTO
{ROL STIKER) ELEKTRIK =0 7

MOTOR DC
(KONVEYOR)

| LIMITSWITCH |

ON

VALVE
(PNEUMATIK PRESSING)

®

Gambar 3.31 Flowchart Mesin Labeling Botol Bagian 1.
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0. ©

— L

MOTOR DC
(MEMUTAR BOTOL)

VALVE
(PNEUMATIK PRESSING)
(FF

PNEUMATIK
PRESSING

={]7

TIDAK

MOTOR DC
(KONVEYOR)

APAKAH BOTOL
SUDAHHABIS ?

Gambar 3.32 Flowchart Mesin Labeling Boto! Bagian 2,
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BAB1V
PENGUJIAN ALAT DAN PEMBAHASAN

4.1 Pendahuluan

Pada bab ini membahas tentang pengujian seria pembahasan  hasil
perancangan alat kontrol mesin labeling botol dengan sistem continue yang bertujuan
untuk meminimaliskan waktu proses labeling botol dan meminimalkan biaya
produksi.

Setelah merancang semua sistem mesin labeling, sebelumnya akan di uji
terlebih dahuly masing — masing sub sistem, setelah sub sistem berjalan dengan baik
maka selanjutnya akan dilakukan pengujian sistem secara keseluruhan yaitu dengan
menguji meletakkan botol pada alat kontrol mesin labeling botol, apakah rangkaian
alat tersebut dapal bekerja dengan baik sesuai dengan perancangan, dan digunakan
untuk mengetahui kekurangan atau kelemahan pada kerja alat tersebut

Pengujian yang dilakukan meliputi :
*  Pengujian Motor Konvevor
*  Pengujian Motor Rol Siiker
* Pengujian Motor Memutar botol, dan Penumatik

* Perhitungan Kecepatan Pelabelan

4.2  Pengujian Motor Konveyor

Tujuan dari pengujian motor konveyor adalah untuk menguji data yang telah
direncanakan beban botol pada konveyor apakah bisa di eksekusi sesuai dengan yang
diharapkan.
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4.2.1

Peralatan yang digunakan

. Catndaya 30V DC, 5 A,

Multimeter Digital.

Hand Tachometer Analog.

Langkah — Langkah Pengujian

Menghubungkan supply 30 volt dengan motor konveyor

Mengukur tegangan dan putaran (RPM) motor de yang dihasilkan ketika
konveyor lidak ada beban.

Mengukur tegangan dan putaran (RPM) motor dc yang dihasilkan ketika
konveyor ada beban berupa botol.

Mencatat hasil pengamatan yang dilakukan.

4.2.3 Hasil pengujian

‘No. Pengujian Arus Volt Bpm (Putaran)
BE? Konveyor tanpa beban 2,50 A 310V 289 rpm
2. | Konveyor berbeban 1 botol | 2.61 A 304V 270 rpm
3. | Konveyor berbeban 2 botal 2,64 A 304V | 269rpm |
|

Tabel 4.1 Hasil pengujian Motor Konveyor
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Cambar 4.1 Penguburan Tegangan (Volt)

Gambar 4.2 Pengukuran Putaran Motor (RPAMY
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Cambar 4.3 Pengukuran Arus (Ampere)

Perhitungan motor konveyor

. Perhitungan daya (F)

P=VxI(watt)

Dimana ;
P = Daya (Watt)
Vv = Tegangan (Volt)
1 = Atus (Ampere)
Maka ;
Pl =Vl
=31.0x 2,50
=77.5 Watt
P2 =V=xl
=30,4% 2.61
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= 79,3 Watt
P3 =Vxl
=304 % 2,64
= 80.2 Wail

2. Perhitungan Torsi (T )

_ HP x 5252

n

Dimana :

T =Torsi { nm }

HP = Horse power ( hp ) Spesifikasi motor DC 24 V = 1/36 hp

n = Putaran { rpm )

Mhaka :
%xizgz
Lhm =
289 0,504
> x5252
P b
To=38——_ 540
270 ;
— X 5252
16
T’_—]— —
269 0,542
3. Daya output
" _TXn
Hit 9‘55...........,..,.-”..-....“” +
Dimana :

Pnu: = ]}ﬂ.}’ﬂ r.]l.ll]:!ut { watt }

T=Torsi{nm)
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n = Putaran ( rpm )

Maka :

ol | —

Poutz=

out 3=

9,55

3,55

4, Rugi-rugi

Rugi-rugi = Pin —~ Pour

Dimana !

0,504 x 289

0.540x270
——————=1526 (walt)

0,542 x 269

= 1525 (watt)

=15206 { watl)

Rugi-rugi = rugi dava ( watt )

Py = dava output motor de ( watt )

Pin= daya input motor d¢ ( watt )

Maka :

Rugi-rugi 1 = 77,5 - 15,25 = 62,25 ( watt )
Rugi-rugi 2= 793 - 15,26 = 64,04 ( wait )
Rugi-rugi 1= 80,2 - 15.26 = 64,94 ( watt)

Hasil pethitungan daya input dan torsi :

.......................................................

‘No | Tegangan | Arus | Putaran poros | Daya ( input ) Torsi
volt ampers Ipin watt n.m
(1| 310 2,50 289 77,5 0,504
2 30.4 2,61 270 79,3 0,540
3| 304 2.64 269 80,2 0542

Tabel 4.2 Hasil perhitungan daya input dan torsi Motor Konveyor
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Hasil perhitungan Daya output, dan rugi-rugi :

[No | Putaran poros | Daya( input ) | Daya ( output ) Rugi-rugi
pm walt watt watt
I 289 77.5 15,25 62,25
2 270 79.3 15,26 64.04
3 269 80.2 15.26 64,94 ‘

Tahel 4.3 Hasil perhitungan daya output dan rugi-rugi Motor Konveyor

43  Pengujian Motor Rol Stiker

Tujuan dari pengujian motor rol stiker adalah untuk menguji data yang telah
direncanakan beban stiker atau label pada rol apakah bisa di eksckusi sesuai dengan
yang diharapkan,

4.3.1 Peralatan yang digunakan

I. Catudaya30V DC, 5 A.

2. Multimeter Digital.

3. Hand Tachometer Analog.

Langkah — Langkah Pengujian

1. Menghubungkan suppfy 30 volt dengan motor rol stiker

2. Mengukur tegangan dan putaran (RPM) motor de vang dihasilkan ketika

motor tanpa menarik rol stiker,

3. Mengukur tegangan dan putaran (RPM) motor de yang dihasilkan ketika

motor menark rol stiker,

4. Mencatat hasil pengamatan vang dilakukan.
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4.3.3 Hasil pengujian

No. Pengujian Arus Volt Rpm (Putaran)
1. | Motor tanpa menarik Rol 233A | 335V 80 rpm
2. | Motor dengan menarik Rol 240 A 332V 50 rpm

Tabel 4.4 Hasil pengufian Motor Rol Stiker,

Perhitungan motor rol stiker
. Perhitungan daya (P)

Pi =¥x1

=335x233

= 78,0 Watt
P2 =VxI

=33.2x 240

= 79,6 Watt

2. Perhitungan Torsi( T)

1
— x 5252
m—i‘i;—ﬂ,m

i.u 5252

1:2=—35’E}—=2.,9|?

3. Daya outpul
1,823 x 80

Pow1= = 1527

9.5%5
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P.-_mtz'—'-

4. Rugi-rugi

2917 x50

9.55

( wait )

Rugi-rugi | = 78,0 - 15,27 = 62,73 ( wan )
Rugi-rugi 2= 79,6 - 15,27 = 64,33 ( watt )

Hasil perhitungan daya input dan torsi :

No | Tegangan | Arus | Putaran poros | Daya ( input ) Torsi ]
volt ampere pm watl n.m
1 33.5 2,33 20 78.0 1,823
2 332 240 50 79.6 2,917

Tabel 4.5 Hasil perhitungan daya input dan torsi Motor Rol siiker

Hasil perhitungan Daya output, dan rugi-rugi.

No | Putaran poros | Daya (input ) | Daya ( output ) Rugi-rugi |

rpm watt wait watt |

1 &0 78,0 1527 62,73 |
2 50 79.6 13,27 64.33

Tabel 4.6 Hasil perhitungan daya output,dan rugi-rugi Motor Rol stiker

4.4

Pengujian Motor Memutar Botol dan pneumatik.

Tujuan dari pengujian motor memutar botol adalah untuk menguji data yang
telah direncanakan terhadap tekanan pneumatik terhadap botol yang akan diberi label
atau stiker dan kemudian diputar, apakah bisa dijalankan sesuai vang diharapkan,

4.4.1 Peralatan yang dignnakan

1. Catudaya 30 ¥V DC, 5 A.

2. Multimeter Digital.
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3. Hund Tachometer Analog.

4. Manometer dengan satuan ky/cm’

4.42 Langkah — Langkah Pengujian

1. Menghubungkan supply 30 volt dengan motor memutar botol

2. Mengukur tegangan dan putaran (RPM) motor de yang dihasilkan ketika
memutar botol dalam keadaan normal, tanpa ada tckanan dari pneumatik.

3. Mengukur tegangan dan putaran (RPM) motor dc yang dihasilkan ketika

memutar botol diberi tekanan dari pneumatik.

4. Mencatat hasil pengamatan yang dilakukan,

4.4.3 Hasil pengujian

No. Pengujian Arus Volt Rpm (Putaran) |
Memutar botol tanpa
1. 334 A 30,8V 600 rpm
tekanan {(Normal)
Memutar botol dengan
2 364 A 252V 440 rpm
tekanan 1.5 kg/em®
Memutar botol dengan
3 414 A 208V 4(H) rpm
tekanan 2,0 keg/em?
[ Memutar botol dengan
4, 4,14 A 208V 400 rpm
tekanan 2,5 kg/cm?
Memutar botol dengan
5, 4,14 A 208V 400 rpm
tekanan 3,0 kg/cm?

Tubel 4.7 Hasil pengujian Motor memutar botol
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Perhitungan motor memutar botol
1. Perhitungan daya (P)
Pl =¥V xI
= 30,8 x 3,34
= 102,8 Watt
P2 =VxI
=252 x3.,64
=01,7 Watt
P3 =Vx1
=208 x4.14
= 86,1 Watt
P4 =Vxl
=208x4.14
= 86,1 Watt
P5 =¥VxI
=20,8x4,14
= 86,1 Watt

2. Perhitungan Torsi ( T)

— x 52532

T = L"—EW =0.243

= x5252

T = 'lL_:
2 SpT= (1,324
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=0.364 n.m

1
36
Tﬁ—-“i——=[}3ﬁ4 t.m

3. Daya output
0,243xX600

15.26
9,55 ! ()

oul | =

0,324 x 450
Pouz— —=15.26 { watt )
9,55

0.364 x 400

Prpa==———""""—"=1524 { watt )
9,55

0,364 x 400
Powa= = 15.24 { waltl }
9,55

0.364 x 400

Pois= T = 1524 { wall )}

4. Rugi-rugi
Rugi-rugi 1 = 102.8 - 15,26 = 87.54 ( watl )
Rugi-rugiz= 91,7 - 15,26 = 76,44 ( watt )
Rugi-rugi 3= 86,1 - 15,24 =70.86 ( watt)
Rugi-mgi «= 86,1 - 15,24 =70,86 ( watt )
Rugi-rugi 5= 86,1 - 15,24 = 70,86 { watt }

5. Gaya Tekan Pneumatik

F=PxAx3.14
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Dimana :

F= Gaya tekan

P = Tekanan kerja untuk pneumatik.

A = Luas permukaan silinder pneumatik.

Maka :

Fs =Px A

Kg =15x3x314
=14.13

Fz =Px A

Kg =2x3x314
=18.84

E4 =Px A

Kg =25x3x3.14
= 23,55

F5 =PxA

Kg =3x3x314
=28.26

Hasil Perhitungan gaya tekan yang ditimbulkan oleh pneumatik :

No. | Pengujian | Tekanan Kerja Luas Permukaan silinder Gaya tekan
x 3,14 (kg/em®)

1, | Pneumatik | ~-ememee—e—- - S ——m———

2. | Pneumatik 1,5 kg/em’ 3x3,14=942 14,13

3. | Pneumatik 2 kg/om?  3x3,14=942 18,84

4, | Preumatik 2.5 kg/em? 3x3,14=042 23,53

5. | Pneumatik 3kglem” | 3x3,14=942 28.26

Tabel 4.8 Hasil Perhitungan gaya tekan yang ditimbulkan oleh pncumatik.
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Hasil perhitungan daya input dan torsi :

| No | Tegangan | Arus | Putaran poros | Daya( input ) Torsi
volt ampere pm watl fLim 1

1 [ 308 3,34 600 102,8 0,243

2 252 3,64 450 91,7 0,324

3 20,8 4,14 400 86,1 0,364

4 208 4,14 400 B6.1 0,364

5 20,8 4,14 400 86,1 0,364

Tabei 4.9 Hasil perhitungan daya input dan torsi Motor memutar Batol

Hasil perhitungan Daya output, dan rugi-rugi.

No | Putaran poros | Daya (input) ' Daya ( output ) Rugi-rogi
pm watt watt watt
1 600 102.8 1526 87.54
2 450 91,7 13,26 76,44
3 400 86,1 15,24 70,86 |
4 401} 86,1 15,24 70,84 |
5 400 86.1 15,24 70,86

Tabel 4. 10 Hasil perhitungan daya oulput, dan rugi-rugi motor memuiar hotol.

4.5 Perhitungan Kecepatan pelabelan

No Jumlah botol | Berat botol Kecepatan Wal_mt tem!:- e
ke limit switch
165 2,06
1. 1 botol gram 270 rpm Detik
330 5.08
1 L]
2 2 botol o 269 rpm Detik

|
Tabel 4.11 Hasil pengi

jian wakiu tempuh botol ke sensor limit switch.
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i Setting waktu
No. | Sistemn ;igPlc
1. Konveyar Off 0,20 detik
2 Pneumatik On 0,30 detik
3. Putar Botol On 1 detik
4, Pneumatik Off 0,30 detik
| 5 Konveyor On - 1 detik

Tabel 4.12 Hasil setting wakiu sistem pada ple.

Keterangan :

TB1 = Total waktu 1 botol

TBZ =Total waktu 2 boto]

TT = Waktu tempuh

P1 = Pneumatik On

PB = Putar botol

PO = Pneumatik Off

KJ  =Konveyor jalan

KO  =Konveyor O

Dengan rumus :

T =TT+P1+PB+PO+KI+KO

Maka:

TBI =2,06+020+1+030+1+020
=4,76 detik per 1 botol

B2 =508+020+1+030+1+020
=7,78 detik per 2 botol

TR Dalam 1 menit =60 /4,76
= 12 botol / menit

TB2 Dalam 1 menit =60/ 7,78
= 7 botol / menit
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4.6 Hasil Pelaksanaan Mesin

3 Rpm | ;

Jenis Motor Arus Yolt (Putaran) Torsi
Konveyor

Betbeban | Botol | ] 30.4 270 8,54

Menarik
Rol Stiker 2,40 332 50 2.97]
Memutar Botol

Dengan tekanan 3nd 252 440 0,324

1,5 Kg/em?

I "
Tabel 4.13 Hasil Pelaksanaan mesin motor Yyang telah ditentukan.

: Gaya Teka
Jenis Alat Kerja Tenaga Kerja | Luas Permukaan EE;,CLZ]“ y
r Prneumatik 1,5 Kg/em? Ix3,14=942 14,13

Tabel 4.13 Harif Pelaksanaan Tekanan Prewmatik yang (elah ditentukan,

4.7 Hasil Pelabelan Botol

ek P = T oy >
1 R =T - + T - B
o

- Tt - A F .
Gambar 4.4 Botol Masuk kemudian menyentuh sensor Limit Switch |,
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hotol,

CGambar 4.7 Hasil botol vang sudakh terfabel.
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5.1

BAB YV

PENUTUP

Kesimpulan

Setelah melakukan proses perancangan, pengujian dan analisa, maka dapat

disimpulkan sebagai berikut ;

L.

Lad

Dari hasil perhitungan didapat dengan menggunakan 1 botol pada saat
labeling akan mempercepat waktu proses labeling dengan catatan walkitn 12
botol permenit.

Semakin rendah rpm motor konveyor akan menentukan wakmu tempuh saat
pelabelan hingga selesai, Sefring pada timer PLC Juga dapat merubah
kecepatan produksi permenit, zkan tetapi dengan mempercepat waktu pada
PLC sama halnya akan menentukan kualitas pelabelan tersebut, begitu pula
sebaliknya.

- Dan perhitungan gava tekan yang ditimbulkan oleh pocumatik maka dapar

disimpulkan bahwa dengan tekanan 1.5 kg/em? atau setara dengan 14,13 kg
zaya tekannya mampu mengapit badan botol agar tidak lepas pada saat proses
labeling berlangsung, apabila melebihi tekanan 3 kg/em? atau setara dengan
28,26 kg bisa dipastikan ring pengapit akan bengkok, atau kemungkinan
terjadi pecahnya botol.

Dari hasil analisa dan pengujian yang telah dilakukan, perancangan sistem
otomatisasi menggunakan smart relay stemens logo 12/24 RC pada kendali
alat dapat dikatakan bekerja dengan baik dengan perencanaan dimana dari
hasil pembacaan sensor — sensor sampai ouipur dapat bekerja sesuai yang

direncanakan pada konsep awal.

78




5.2 Saruan — Saran

Dari hasil perancangan alat ini tidak lepas dari berbagai macam kekurangan
dan kelemahan baik itu pada sistem maupun pada peralatan yang dbuat.

Untuk memperbaiki kekurangan — kekurangan dari peralatan maka perlu
melakukan hal - hal sebagai berikut :

1. Untuk pengembangan berikutnya disarankan untuk mengganti sistem /limit
switch dengan photo elektrik dikarenakan Fimir switch untuk keakuratan dan
ketepatannya sangatlah lemah.

5}

Selanjutnya untuk menambabkan motor brake supaya rol stiker dapat berhenti
dan stiker tidak kusut pada saat penarikan oleh putaran botol.

3. Selanjunya supaya menambahkan alat guna menempatkan botol secara
otomatis, dan menambahkan sensor untuk mendeteksi apabila botol dan label
teleh habis.
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