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APLIKASI MEKATRONIKA



UU No 28 tahun 2014 tentang Hak Cipta

Fungsi dan sifat hak cipta Pasal 4
Hak Cipta sebagaimana dimaksud dalam Pasal 3 huruf a merupakan hak eksklusif yang terdiri
atas hak moral dan hak ekonomi.

Pembatasan Pelindungan Pasal 26

Ketentuan sebagaimana dimaksud dalam Pasal 23, Pasal 24, dan Pasal 25 tidak berlaku

terhadap:

i. penggunaan kutipan singkat Ciptaan dan/atau produk Hak Terkait untuk pelaporan
peristiwa aktual yang ditujukan hanya untuk keperluan penyediaan informasi aktual;

il. Penggandaan Ciptaan dan/atau produk Hak Terkait hanya untuk kepentingan penelitian
ilmu pengetahuan;

ili. Penggandaan Ciptaan dan/atau produk Hak Terkait hanya untuk kepetluan pengajaran,
kecuali pertunjukan dan Fonogram yang telah dilakukan Pengumuman sebagai bahan ajar;
dan

iv. penggunaan untuk kepentingan pendidikan dan pengembangan ilmu pengetahuan yang
memungkinkan suatu Ciptaan dan/atau produk Hak Terkait dapat digunakan tanpa izin
Pelaku Pertunjukan, Produser Fonogram, atau Lembaga Penyiaran.

Sanksi Pelanggaran Pasal 113

1. Setiap Orang yang dengan tanpa hak melakukan pelanggaran hak ekonomi sebagaimana
dimaksud dalam Pasal 9 ayat (1) huruf i untuk Penggunaan Secara Komersial dipidana
dengan pidana penjara paling lama 1 (satu) tahun dan/atau pidana denda paling banyak
Rp100.000.000 (seratus juta rupiah).

2. Setiap Orang yang dengan tanpa hak dan/atau tanpa izin Pencipta atau pemegang Hak
Cipta melakukan pelanggaran hak ekonomi Pencipta sebagaimana dimaksud dalam Pasal 9
ayat (1) huruf c, huruf d, huruf f, dan/atau huruf h untuk Penggunaan Secara Komersial
dipidana dengan pidana penjara paling lama 3 (tiga) tahun dan/atau pidana denda paling
banyak Rp500.000.000,00 (lima ratus juta rupiah).
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KATA PENGANTAR

Segala puji bagi Tuhan semesta alam. Oleh karena rahmat dan
anugerahnya yang melimpah bagi kita umatNya. Syukur atas anugerah
cipta dan karsa sehingga tulisan ini dapat diselesaikan.

Dengan segala kerendahan hati, akhirnya kami dapat
menghadirkan Panduan Praktik Aplikasi Mekatronika ke hadapan
pembaca. Buku ini terdiri atas tujuh materi pembahasan yang
nantinya akan disampaikan dalam 14 pertemuan. Di awal bab penulis
mengulas sekilas tentang software step 7-300. Kemudian pada bab-
bab berikutnya penulis jelaskan mengenai identifikasi station &
pemrograman ulang distribusi station, testing station, processing
station, handling station, serta identifikasi, rewiring, pemrograman
ulang, dan troubleshooting alat tugas akhir.

Kami berharap buku ini dapat memenuhi kebutuhan pembaca
serta menjadi khazanah baru terkait keilmuan seputar aplikasi
mekatronika, yang bisa memenuhi dahaga ilmu pengetahuan di
Indonesia. Amiiiin...

Hormat kami,

Penerbit Deepublish
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BAB I.
DESKRIPSI MATA KULIAH

1.1 Identitas Mata Kuliah

Judul Mata Kuliah : Praktik Aplikasi Mekatronika (3 SKS)
Prasyarat . PLC, Elektropneumatik

Jml. Jam/Minggu : 6jam /16 minggu

Ringkasan Silabus:

1.2

1.3

a.
b.
C.
d
e

Pengenalan software Step 7-300

Identifikasi input & output station MPS
Pemrograman ulang station MPS

Perbaikan & troubleshooting alat/sistem mekatronika
Komunikasi station MPS

Kompetensi Umum :

a.

Menyelesaikan  pekerjaan  berlingkup luas dengan
menganalisis data serta metode yang sesuai dan dipilih dari
beragam metode yang sudah maupun belum baku dan
dengan menganalisis data

Menunjukkan kinerja dengan mutu dan kualitas yang terukur
Memecahkan masalah pekerjaan dengan sifat dan konteks
yang sesuai dengan bidang keahlian terapannya, didasarkan
pada pemikiran logis dan inovatif, dilaksanakan dan
bertanggung jawab atas hasilnya secara mandiri

Menyusun laporan tentang hasil dan proses kerja dengan
akurat dan sahih, mengomunikasikan secara efektif kepada
pihak lain yang membutuhkannya

Bertanggung jawab atas pencapaian hasil kerja kelompok



BAB I

KOMPETENSI KHUSUS DAN POKOK BAHASAN

KOMPETENSI KHUSUS POKOK BAHASAN
11 mempelajari materi tentang PLC
mampu menerapkan |~ | Siemens dan software S7-300
matematika dan menerapkan prosedur prinsip
prinsip rekayasa ke dalam |1.2 | rekayasa: mengidentifikasi suatu

prosedur dan praktik teknikal
untuk menyelesaikan masalah
rekayasa mekatronika

sistem mekatronika

1.3

menerapkan prosedur prinsip
rekayasa: menentukan
sekuensial sistem mekatronika

mampu mengidentifikasi dan
menyelesaikan masalah
rekayasa mekatronika
menggunakan analisis data

coding, serta memilih metode
dengan memperhatikan faktor

2.1

menerapkan prosedur prinsip
rekayasa: menerjemahkan
sekuensial proses sistem
mekatronika ke dalam coding
(ladder)

menerapkan prosedur prinsip

ekonomi, keamanan, dan | 2.2 | rekayasa: pemrograman ulang
lingkungan suatu sistem mekatronika (MPS)

mampu merancang, menerapkan prosedur prinsip
menganalisis rancangan, dan |3.1 | rekayasa: instalasi &
merealisasikan  bagian-bagian pengkabelan ulang

rancangan sistem mekatronika
yang memenuhi kebutuhan
spesifik dengan pertimbangan

3.2

menerapkan prosedur prinsip
rekayasa: troubleshooting

menerapkan sistem keamanan

yang tepat terhadap masalah |3.3 | dengan tombol darurat
keamanan kerja dan lingkungan (emergency stop)

mampu melakukan 41 menerapkan prosedur prinsip
pemeliharaan sistem | '~ | rekayasa: maintenance
mekatronika secara | , ., menerapkan prosedur prinsip
berkesinambungan "~ | rekayasa: documentation

mampu melakukan pengujian 51 menerapkan prosedur prinsip
dan pengukuran sistem |~ | rekayasa: commisioning
mekatronika berdasarkan 59 menerapkan prosedur prinsip
prosedur dan standar, serta |~°” | rekayasa: testing

mampu menganalisis, -
menginterpretasi, dan |53 menerapkan prosedur prinsip

menerapkan sesuai peruntukan

rekayasa: troubleshooting




BAB IIL.
SUB POKOK BAHASAN

SUB POKOK BAHASAN

Pertemuan 1

Introduksi MPS, software S7-300, identifikasi station
(melakukan identifikasi input-output dari station
yang menjadi bagian kelompok)

Identifikasi station & pemrograman ulang station 1

Pertemuan 2

Identifikasi station & pemrograman ulang station 2
(melakukan pemrograman wulang dari hasil
identifikasi sesuai dengan sekuensial program asli
dari MPS yang menjadi bagiannya)

Pertemuan 3

Identifikasi station & pemrograman ulang station 3
(melakukan identifikasi input-output dari station
yang menjadi bagian kelompok)

Pertemuan 4

Identifikasi station & pemrograman ulang station 4
(melakukan identifikasi input-output dari station
yang menjadi bagian kelompok)

Pertemuan 5

Ujian mandiri: pemrograman ulang station

Pertemuan 6

Rewiring, installation, reprogramming,
troubleshooting, & innovation -> alat TA (masing-
masing kelompok mendapat alat TA yang harus
dilakukan proses instalasi-pengkabelan-
pemrograman ulang sesuai dengan buku manual alat
TA tersebut dan dilakukan perbaikan/ maintenance
alat)

Pertemuan 7

Rewiring, installation, reprogramming,
troubleshooting, & innovation -> alat TA (masing-
masing kelompok mendapat alat TA yang harus
dilakukan proses instalasi-pengkabelan-
pemrograman ulang sesuai dengan buku manual alat
TA tersebut dan dilakukan perbaikan/ maintenance
alat)

Pertemuan 8

Rewiring, installation, reprogramming,
troubleshooting, & innovation -> alat TA (masing-
masing kelompok mendapat alat TA yang harus
dilakukan proses instalasi-pengkabelan-
pemrograman ulang sesuai dengan buku manual alat
TA tersebut dan dilakukan perbaikan/ maintenance
alat)




SUB POKOK BAHASAN

Pertemuan 9

Rewiring, installation, reprogramming,
troubleshooting, & innovation -> alat TA (masing-
masing kelompok mendapat alat TA yang harus
dilakukan proses instalasi-pengkabelan-
pemrograman ulang sesuai dengan buku manual alat
TA tersebut dan dilakukan perbaikan/maintenance
alat)

10.

Pertemuan 10

Presentasi kelompok: hasil commisioning alat TA

11.

Pertemuan 11

Komunikasi MPS: antar station (2 station)
(mempelajari pemrograman untuk komunikasi antar
dua station MPS)

12.

Pertemuan 12

Komunikasi MPS: antar station (2 station)
(mempelajari pemrograman untuk komunikasi antar
dua station MPS)

13.

Pertemuan 13

Komunikasi MPS: antar station (2 station)
(mempelajari pemrograman untuk komunikasi antar
dua station MPS)

14.

Pertemuan 14

Komunikasi MPS: antar station (2 station)
(mempelajari pemrograman untuk komunikasi antar
dua station MPS)

15.

Pertemuan 15

Ujian mandiri: komunikasi antar station

16.

Pertemuan 16

Ujian mandiri: komunikasi antar station




BAB1V.

KRITERIA PENILAIAN HASIL PEMBELAJARAN

SUB POKOK BAHASAN KRITERIA PENILAIAN
Introduksi MPS, software S7- | 1.1 | Mahasiswa mampu
300, identifikasi station menggunakan software aplikasi
(melakukan identifikasi Step7-300 dan mampu
input-output dari station mengidentifikasi I/0  serta
yang menjadi bagian sekuensial program

kelompok) Tingkat kompetensi 1 & 2
Identifikasi station & | 2.1 | Mahasiswa mampu
pemrograman ulang station 1 menggunakan software aplikasi
&2 Step7-300 untuk melakukan
(melakukan  pemrograman pemrograman ulang dari hasil
ulang dari hasil identifikasi identifikasi & sekuensial
sesuai dengan sekuensial program

program asli dari MPS yang Tingkat kompetensi 3

menjadi bagiannya)

Identifikasi station & | 3.1 | Mahasiswa mampu
pemrograman ulang station 3 menggunakan software aplikasi
&4 Step7-300 dan mampu
(melakukan identifikasi mengidentifikasi 1/0  serta
input-output dari station sekuensial program

yang menjadi bagian Tingkat kompetensi 1 & 2
kelompok)

Identifikasi station & | 4.1 | Mahasiswa mampu
pemrograman ulang station 3 menggunakan software aplikasi
&4 Step7-300 untuk melakukan
(melakukan identifikasi pemrograman ulang dari hasil
input-output dari station identifikasi & sekuensial
yang menjadi bagian program

kelompok) Tingkat kompetensi 3

Ujian mandiri: pemrograman | 5.1 | Mahasiswa diuji secara mandiri

ulang station

terkait materi yang telah
dipelajari:

Setting hardware, software S7-
300

Pemrograman ulang station

Tingkat kompetensi 3




SUB POKOK BAHASAN KRITERIA PENILAIAN
Rewiring, installation, | 6.1 Mahasiswa mampu memahami
reprogramming, petunjuk yang ada di dalam
troubleshooting, & manual book untuk melakukan
innovation -> alat TA perbaikan alat TA, dengan cara
(masing-masing  kelompok pengkabelan ulang, instalasi
mendapat alat TA yang harus ulang, pemrograman ulang, &
dilakukan proses instalasi- troubleshooting
pengkabelan-pemrograman Tingkat kompetensi 1

ulang sesuai dengan buku

manual alat TA tersebut dan

dilakukan perbaikan/

maintenance alat)

Rewiring, installation, | 7.1 | Mahasiswa mampu memahami
reprogramming, petunjuk yang ada di dalam
troubleshooting, & manual book untuk melakukan
innovation -> alat TA perbaikan alat TA, dengan cara
(masing-masing  kelompok pengkabelan ulang, instalasi
mendapat alat TA yang harus ulang, pemrograman ulang, &
dilakukan proses instalasi- troubleshooting
pengkabelan-pemrograman Tingkat kompetensi 2

ulang sesuai dengan buku

manual alat TA tersebut dan

dilakukan perbaikan/

maintenance alat)

Rewiring, installation, | 8.1 Mahasiswa mampu memahami
reprogramming, petunjuk yang ada di dalam
troubleshooting, & manual book untuk melakukan
innovation -> alat TA perbaikan alat TA, dengan cara
(masing-masing  kelompok pengkabelan ulang, instalasi
mendapat alat TA yang harus ulang, pemrograman ulang, &
dilakukan proses instalasi- troubleshooting
pengkabelan-pemrograman Tingkat kompetensi 3

ulang sesuai dengan buku

manual alat TA tersebut dan

dilakukan perbaikan/

maintenance alat)

Rewiring, installation, | 9.1 Mahasiswa mampu memahami
reprogramming, petunjuk yang ada di dalam
troubleshooting, & manual book untuk melakukan
innovation -> alat TA perbaikan alat TA, dengan cara
(masing-masing  kelompok pengkabelan ulang, instalasi




SUB POKOK BAHASAN

KRITERIA PENILAIAN

mendapat alat TA yang harus
dilakukan proses instalasi-
pengkabelan-pemrograman
ulang sesuai dengan buku
manual alat TA tersebut dan
dilakukan perbaikan/
maintenance alat)

ulang, pemrograman ulang, &
troubleshooting

Tingkat kompetensi 3

10. | Presentasi kelompok: hasil | 10.1 | Mahasiswa mampu melakukan
commisioning alat TA penyampaian  proses  kerja
mereka saat melalukan
commisioning alat TA dan
mengkomunikasikannya dengan
baik
Tingkat kompetensi 3

11. | Komunikasi MPS: antar | 11.1 | Mahasiswa mampu melakukan
station (2 station) pemrograman untuk komunikasi
(mempelajari pemrograman antar station (2 station)
untuk komunikasi antar dua Tingkat kompetensi 2
station MPS)

12. | Komunikasi ~MPS: antar | 12.1 | Mahasiswa mampu melakukan
station (2 station) pemrograman untuk komunikasi
(mempelajari pemrograman antar station (2 station)
untuk komunikasi antar dua Tingkat kompetensi 2
station MPS)

13. | Komunikasi ~MPS: antar | 13.1 | Mahasiswa mampu melakukan
station (2 station) pemrograman untuk komunikasi
(mempelajari pemrograman antar station (2 station)
untuk komunikasi antar dua Tingkat kompetensi 2
station MPS)

14 | Komunikasi MPS: antar | 14.1 | Mahasiswa mampu melakukan
station (2 station) pemrograman untuk komunikasi
(mempelajari pemrograman antar station (2 station)
untuk komunikasi antar dua Tingkat kompetensi 2
station MPS)

15. | Ujian mandiri: komunikasi | 15.1 | Mahasiswa secara mandiri diuji

antar station

terkait materi yang telah
dipelajari:

Setting hardware, software S7-
300

Pemrograman ulang station




SUB POKOK BAHASAN KRITERIA PENILAIAN

Komunikasi dua station

Tingkat kompetensi 3

16. | Ujian mandiri: komunikasi | 16.1 | Mahasiswa secara mandiri diuji

antar station terkait materi yang telah
dipelajari:
Setting hardware, software S7-
300

Pemrograman ulang station
Komunikasi dua station

Tingkat kompetensi 3

Level/tingkat unjuk kerja kompetensi:

Tingkat1: Unjuk kerja tingkat-1 merupakan tingkat
kemampuan yang dibutuhkan untuk menjelaskan pekerjaan
sederhana berulang-ulang secara efisien dan memuaskan berdasarkan
pada kriteria atau prosedur yang telah ditetapkan dengan kemampuan
mandiri. Untuk itu tingkat-1 ini harus mampu
e melakukan proses yang sederhana dan telah ditentukan
e menilai mutu berdasarkan kriteria yang telah ditentukan

Tingkat2: Unjuk kerja  tingkat-2 merupakan tingkat
kemampuan yang dibutuhkan untuk menyelesaikan tugas/pekerjaan
yang menentukan pilihan, aplikasi dan integrasi dari sejumlah elemen
atau data/informasi untuk membuat penilaian atas kesulitan proses
dan hasil. Untuk itu tingkat-2 ini harus mampu
e mengelola atau menyelesaikan suatu proses
e menentukan Kriteria penilaian terhadap suatu proses atau kerja

evaluasi terhadap suatu proses

Tingkat 3: Unjuk kerja  tingkat-3  merupakan tingkat
kemampuan yang dibutuhkan untuk mengevaluasi dan merancang
kembali proses, menetapkan dan menggunakan prinsip-prinsip dalam
rangka menentukan cara yang terbaik dan tepat untuk menetapkan
kriteria penilaian kualitas. Untuk itu tingkat-3 ini harus mampu
e menentukan prinsip dasar dan proses




mengevaluasi dan mengubah bentuk proses atau membentuk
ulang proses dan memunculkan ide inovasi dan
mengimplementasikannya

menentukan Kkriteria untuk mengevaluasi dan/atau penilaian
proses



PENDAHULUAN
SEKILAS TENTANG SOFTWARE STEP 7-300

PENDAHULUAN

STEP 7 adalah standard software untuk membuat program
Programmable Logic Controller (PLC) dalam bentuk Ladder Logic,
Function Block Diagram atau Statement List untuk Station SIMATIC
S7-300/400.

MEMULAI PROGRAM STEP 7 DENGAN SIMATIC MANAGER

SIMATIC Manager adalah jendela utama yang akan aktif jika STEP
7 dijalankan. Dengan menggunakan SIMATIC Manager, program akan
dijalankan dengan pengaturan yang sudah standard, dengan
pengaturan tersebut kita akan dibantu untuk membuat suatu project
STEP 7. Setelah SIMATIC Manager dijalankan, maka akan muncul
dialog box seperti pada gambar 1.
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STEP 7 Wizard: "Mew Project”

‘g, Introduction 1[4)

STEPF ¥ Wizard: "New Project”

“fou can create STEP 7 projects quickly and easily using
the STEP ¥ Wizard, You can then start programming
immediately.

Click one of the follawing optiohs:
| "Mext" to create your project step-by-step

"Finish'' to create your project according to the preview.

W Display ‘Wizard on starting the SIMATIC Manages Preview: > |
< Black | Mest » I Finizh | Cancel | Help |

Gambar 1. Dialog Box SIMATIC Manager

Dengan menekan tombol Next >, maka akan muncul dialog box
seperti gambar 2.

STEFP 7 Wizard: "New Project™ x|
I] Which CPU are you uzsing in your project? 2(4]
CPU: CPU Type | Drder N | B

CPUIZIFM BEST 31 2-RACOZ-04B0

LCPUSTS BESY 313-1AD03-04B0

I BES7 314-14E04-04B0
CPU3141FM BEST 314-54E03-04B0
CPU31AE BEST 315-14F03-0480
CPU3152 DP BES7 315-24F03-0480 |
CPU name: |CPUET4)
MPI address: |2 =] [24 KB work memory: 0.3 ms/1000 ﬁl
ingtuctions; MP| connection; multi-tier

configuration up to 32 modules, firmware ;l

Previgws » |
< Back | Mest = I Finish | Cancel | Help |

Gambar 2. Pemilihan CPU dan MPI Address
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Pilih CPU 314 dan MPI address 2, setelah itu tekan tombol Next
>, maka akan muncul dialog box seperti pada gambar 3.

Catatan: Karena nanti program akan didownload ke PLC, maka
Hardware yang diatur di program (CPU), harus sesuai dengan
hardware yang sesungguhnya. Pemilihan CPU di atas menyesuaikan
dengan default yang ada di SIMATIC Manager, dan nanti bisa diatur
kembali.

STEFP 7 Wizard: "Mew Froject”

—

S

Cycle Execution

Tirne of Diay [nterrupt 0
Tirne af Day Intermupt 1
Time of Day Intermpt 2
Timne of Day [nterrupt 3

Gambar 3. Pemilihan Nama Blok dan Bahasa Pemrograman

Pilih Nama Blok OB1 dan Bahasa pemrogramannya LAD,
selanjutnya pilih next maka akan muncul dialog box seperti gambar 4

12



STEFP ¥ Wizard: "Mew Project”

5
T

latihand1
bbh1
diztributingup

MPS_PLUS_I0_V1_1E
processing

Gambar 4. Pemberian nama Project

Beri nama project anda: Latihan..... (..... Adalah nama

kelompok), setelah pilih tombol Finish, maka tampilan selanjutnya
dapat dilihat pada gambar 5.

25 latihanA1 -- C:\Siemens\Step7\5 7proj\latiha_1

2P latinan1
= SIMATIC 300 Station
=-[§ cruaan)

Nama Project

Konfigurasi Hardware

S7 Program

Gambar 5. Tampilan project

13



Setelah tampilan project muncul, maka untuk melanjutkan
pembuatan program dan transfer program ke PLC terdapat dua
pilihan yang bisa dilakukan:

Pilihan 1:

1. Konfigurasi Hardware
2.  Pembuatan Program

3. Transfer Program ke PLC

Pilihan 2:

1. Pembuatan Program

2. Konfigurasi Hardware

3. Transfer Program ke PLC

Catatan: Disarankan pilihan pertama yang digunakan apalagi untuk
program dengan jumlah Input dan Output yang banyak, karena secara
otomatis saat pembuatan program, alamat-alamat yang ada pada
hardware akan dicek.

KONFIGURASI HARDWARE

Sesuai dengan pilihan langkah di atas, maka langkah selanjutnya
adalah konfigurasi hardware, hal ini perlu dilakukan karena
konfigurasi hardware harus sesuai dengan hardware yang kita miliki.
Saat langkah awal pemilihan hardware (CPU), telah dipilih CPU
314(1). Jika CPU yang kita pilih tersebut sudah sesuai dengan yang
kita punya maka langkah selanjutnya adalah pemilihan modul Input
dan Output.

Pada tampilan project anda, pilih SIMATIC 300 Station, maka di
jendela sebelah kanan akan muncul pilihan
1. Hardware
2. CPU 314(1) — Pilihan awal kita (ini akan kita sesuaikan dengan

jenis CPU yang kita punya.

Untuk mengubah atau menambah konfigurasi Hardware, pada
jendela kanan pilih Hardware, kemudian pilih Open Object dari Pull
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Down Menu Edit atau Klik Kanan Mouse. Tampilan konfigurasi
hardware dapat dilihat pada gambar 6.

@EHW Config - [SIMATIC 300 Station [Configuration] - 57_FPro2]

@iy Station Edit Inset PLC Wiew Options ‘Window Help == =]
D[e(e® %) 8] Ble| sl =@ 2 |

] FErofile I Standard d

Pa

%? PROFIEUS DP

----- B2 PROFIBUS P,

SIMATIC 300
Rack dengan slot & [ SIMATIC 400

tunggal G-l SIMATIC PC Based Control 300/400
-3, SIMATIC PL Station

J Katalog Hardware

-0 Tabel konfigurasi dengan MPI

ot | dan /0 Address Informasi singkat tentang

- d I elemen yang dipilih

2|l cruzta) EES7 2 |

: he!
4 PROFIBUS-DP slaves for SIMATIC 57, M7, and £7 —
5 [diztributed rack)

Prezs F1 to get Help. [ |z
Gambar 6. Dialog box konfigurasi Hardware
Dengan cara Click and Drag, pilih hardware yang sesuai dengan

hardware yang kita miliki. Urutan peletakan hardware sudah standar,
urutannya adalah sebagai berikut:

Slot 1 Power Supply
Slot 2 CPU
Slot 3 Interface CPU dan I/0

Slot4dst 1/0

Pengaturan Hardware untuk Distribution Station adalah sebagai
berikut:

Slot 1 Biarkan kosong karena kita menggunakan Power
Supply luar
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Slot 2 Module : CPU 314
Order Number : 6ES7 314-1AE04-0ABO
Firmware : V1.2

Untuk pengisian Slot 2, pilih Simatic 300 pada Hardware
Catalog lalu pilih CPU 300 >> CPU 314 >> pilih Order Number dan
Firmware yang sama seperti diatas. Setelah menemukan Order
Number dan Firmware yang sama lalu klik dan drag ke Slot 2.

Slot 3 Biarkan kosong

Slot 4 Module :  DI8/D08xDC24V/0,5A
Order Number : 6ES7 323-1BH01-0AA0Q
I dan Q Address : Secara otomatis terisi 0

Slot 5 Module : DI8/D08xDC24V/0,5A
Order Number : 6ES7 323-1BH01-0AA0Q
I dan Q Address : Secara otomatis terisi 4

Slot 6 Module : DI8/D08xDC24V/0,5A
Order Number : 6ES7 323-1BH01-0AA0Q
I dan Q Address : Secara otomatis terisi 8

Untuk pengisian Slot 4, Slot 5 dan Slot 6 pilih Simatic 300 pada
Hardware Catalog, lalu pilih SM-300 >> DI/D0-300 >> pilih Module
dan Order Number yang sama seperti diatas. Setelah menemukan
Order Number dan Firmware yang sama lalu klik dan drag ke Slot
4, Slot 5 dan Slot 6.

Catatan: untuk konfigurasi hardware di atas juga berlaku untuk
Testing Station, Processing Station, dan Handling Station. Tetapi
pada Testing Station diisi hingga Slot 7, untuk setting hardware
sensor analog. Cara mengisi Slot 7 pada Testing Station, pilih Simatic
300 pada Hardware Catalog, lalu pilih SM-300 >> AI-300 >> pilih
Module: SM 331 AI2x12Bit dan Order Number: 6ES7 331-7KB01-
0ABO. Cara memasukkan seperti pada Slot 4, slot 5, dan Slot 6.

Setelah semua Hardware selesai dimasukkan, maka tampilan
selanjutnya dari dialog box hardware Distribution Station dapat
dilihat pada gambar 7.
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] DIS/D0SDC24./0 58
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2
3
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]
G
7
[u]
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«| | 3
=] v
Slok Module Order number Fi... l.. | Q. |C. I
1
2 CPU 314 BEST 314-1AE04-04B0 1.2
3
4 || DIB/DO8:DC24Y/054  |BEST 323-1BHOT-0840 oo
5 || DIB/DO8:DC24Y/055  [BEST 323-1BHOT-0840 4 |4
6 || DIB/DO8:DC24W/055  [BEST 323-1BHO1-04A0 I

Gambar 7 Dialog box hardware Distribution Station

Untuk menyimpan konfigurasi hardware ke dalam Project kita
maka pilih Save and Compile dari Pull Down Menu Station.

PEMROGRAMAN DENGAN SIMBOL

Setiap Input dan Output mempunyai alamat Absolut yang muncul
saat konfigurasi hardware. Konfigurasi alamat absolut dari Input dan
Output adalah sebagai berikut:

Input:

[ Byte.Bits

Contoh:
10.0

Output:

Q Byte.Bits

Contoh:
Q0.0
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Alamat absolut tersebut bisa digantikan dengan sebuah symbol,
sehingga program yang nanti kita tulis lebih mudah untuk dimengerti.
Untuk menampilkan dialog box symbol, pada dialog box project anda

pilih §7 Program (1) — Symbols. Tampilan dialog box symbol dapat
dilihat pada gambar 8.

=7 Symbol Editor - 57_Pro2\SIMATIC 300 Station\CPU 31._ASymbols

2le| 8| slmlel ol [~ =% »

21 57_Pro2\SIMATIC 300 Station\CPU 31.. ASymbols = O] x|

 Symbol  Address Datatype.  Comment |
1 e I

Gambar 8. Dialog box Symbols

Untuk Distribution Station, tulis simbol sesuai dengan simbol
yang tertulis pada keterangan di Station, lihat tabel 1.

Tabel 1. Symbol pada Distribution Station

Symbol Address Data Type Comment

Start 14.0 BOOL Tombol Start

Reset 14.1 BOOL Tombol Reset

Mgz [4.2 BOOL Magazine Empty

MnOt 14.3 BOOL Manual (1) / Otomatis (0)
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Stop [4.4 BOOL Tombol Stop

ES 14.5 BOOL Emergency Stop

LpStart Q4.0 BOOL Lampu start

LpReset Q41 BOOL Lampu reset

LpMgz Q4.2 BOOL Lampu magazine Empty

_1B2 10.0 BOOL Silinder magazine maksimal

_1B1 [10.1 BOOL Silinder Magazine minimal

_351 10.2 BOOL Semy rotary berada di
magazine

_3S2 10.3 BOOL Semy rotary berada di testing
station

_2B1 10.5 BOOL Vacum ON

_B4 10.6 BOOL Magazine isi/kosong

_1v1 Q0.0 BOOL Solenoid  Silinder (1 =
mundur)

_3Y1 Q0.1 BOOL Solenoid Semy rotary berada
di Magazine

_3Y2 Q0.2 BOOL Solenoid Semy rotary berada
di Testing

_2Y2 Q0.3 BOOL Solenoid Vacum OFF

_2Y1 Q0.4 BOOL Solenoid Vacum ON

MEMBUAT PROGRAM DALAM ORGANIZATION BLOCK 1 (OB1)

Organization Block adalah lokasi pemrograman yang paling tinggi
di dalam hirarki. Anda dapat memanggil Function Block (FB) atau
Function (FC) dari OB. Untuk membuat program dalam OB1, pilih
Block —» OB1, maka akan muncul dialog box seperti gambar 9.
Kemudian pilih OK.
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Properties - Organization Block

Gambar 9. Properties Organization Block (OB1)

Jika tombol OK sudah dipilih maka selanjutnya jendela untuk
pemrograman akan muncul seperti terlihat pada gambar 10.

{I;‘. LAD/STL/FED - [OB1 -- 57_Pro2\SIMATIC 300 Station\CPU 314]
:
Y
1| @) ] L0

Gambar 10. Dialog box pemrograman
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Pemrograman pada Step 7 dapat dilakukan dengan 3 cara yaitu :
1. Ladder Logic (LAD)

2. Statement List (STL)

3.  Function Block Diagram (FBD)

Anda dapat memilih salah satu dari cara pemrograman di atas,
tergantung dari kebiasaan yang anda lakukan. Untuk memilih cara
pemrograman dapat dilakukan dari Pull Down Menu View, seperti
pada gambar 11 (untuk pemrograman kita saat ini pilih LAD).

W Optiohz  Window  Help
LCatalag Chrl+E.
PLC Register
Errorz and W arnings

STL Chrl+2
FBD

Gambar 11. Pemilihan cara pemrograman

Contoh:
1. Lampu START akan hidup jika tombol START ditekan.

Penyelesaian:
1. Membuat Diagram Kontrol

0El : "Main Program Sweep (Cycle)"™

Comment:

Lampu 5START akan hidup hanya jika Tombol 5TART ditekan

"Starc’ "LpStarc”

N { —

Gambar 12. Ladder Diagram
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2.
3.

Simpan program yang anda buat!

Mendownload program ke PLC

a. Ubah menu yang ada di PLC ke STOP

b. Pilih SIMATIC 300 Station dari Dialog box Project anda!

c. Pilih Download dari Pull Down Menu PLC, maka akan
muncul dialog box seperti gambar 13.

Download [13:4469]

Gambar 13. Dialog box download
Pilih Yes karena kita akan menghapus sistem yang sekarang

masih ada di dalam PLC dan diganti dengan sistem yang kita buat,
maka akan muncul dialog box seperti gambar 14.

Download [256:82)

/1N

=] w | _ b |

Gambar 14. Permintaan untuk menghapus OB1 di PLC
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Pilih Yes karena kita ingin menghapus OB1 yang ada di
dalam PLC dan mengganti dengan OB1 yang kita buat.

4. Menjalankan Program.

Latihan:

1. Buat program untuk menyalakan Lampu Magazine Empty jika
Tombol Start dan Stop ditekan

2. Buat program untuk menyalakan Lampu Start jika Tombol

START ditekan dan menekan Tombol STOP untuk
mematikannya
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PERTEMUAN 1
IDENTIFIKASI STATION & PEMROGRAMAN ULANG
DISTRIBUTION STATION
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Tabel symbol I1/0 pada station Distribution:

P snliess o gt Glde

Hame:

CLplwHIL
Creal=d o

|zl ]
|k gtk il
HMusnder o syribolec
Lozt forine

Sparbels

PECE0E 130747
bR u clala | EE Do e 3
Al E 1

]
Sarbol Az arrg

Symbol Address  Dnwa oype

Coemiment

L1810 01 BOOL  |Samec linder wagszing maima

| tHE 1 oo iF.IUQL Seneor slinder magzmma mak sroal

Sk 0 0o EEUG]_ Gmenaid ainder maganne (1=mauadar)

| 461 @ 05 [ROO WAz TN [ P& Converter ON

Cav1 0 04 [BOOL  |Soienold entuk vacum O

| d¥ Q03 RooL Sohenoid unbuk wacum OFF

L3 ] 0.2 [BOCL Sennar semirsiany asat di distnbution skston
SRY 1 03 |BOCL Surmsl Sarmil @y ssal disslieg Salion

_'1‘|'1 :'I'ZI n1 !Hﬁm Andenaid :r—rn'InIaqr <=l di digkibugan station
2 Qoon2 iB'CIDL Solenoid 2e mirchary sazl d) keeling 2 &dicn

| D4 0 050 |BOOL SGEnAar magaz;e B-oencng

IEs ) 45 BOCOL s cy Sy

Lp Mgz . 43 |EQDL Lampu Magazics Emply

Lp_Haast G 41 HOGL Lantpu Hosat

Lo Ster @ 4.0 BOCL Lampu Start

Plan'das @ 43 BOCL Salklar sl o bl

Ilesd ] 42 iEDOL Tomboel sz na

Heaet 1 49 BDOL Tombel ot

S I 4D BOOL  |Tombolstat

Sk 1 a4 ool Tumbnl sl
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SEKUENSIAL pada Station DISTRIBUTION
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RANGKAIAN ELEKTRIK-PNEUMATIK pada Station DISTRIBUTION
RANGKAIAN ELEKTRIK INPUT
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RANGKAIAN ELEKTRIK OUTPUT
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Tabel symbol pada Station TESTING

Pmperijes of symbel tehle

e
Ceqriment
Crssted on

Lest podnadon
Lok Eer cribarion

P es o By 111G,

Lesl Stirgg

Zymhcls

10082104 5AES
2RINE T
Hle Srbale

ETRL
Symbl A2 ey

Symiol |Addrass |Data Cype /Comment S
| 1E1 | b BOOL sansal | ase ) bends disas
1ER | 03 EOOL Fens0r (| near dree) tends dikawak
By O 00 BO0L  |selsnowd ness dive piston
| 172 O 01 BO0L  eolenod ez dive pilon
| 281 | DE EOCL  (sensor dCabie 3el oyl 0 Denda Kestatien 3 minimalp
_2¥1 G 02 BOOL  |=olznod douse actoyl o bends kasietion 3 (minimal
Bt | b5 ;H-ZIDL aengal i oable ack oyl 0f benda disnacemand analon | max |
| a¥t J 0Z BOOL  |zelsod douze achoyl wfbenda dsplacemerd arslog | max |
Eld 0 02 BOOL feaelenodd dnlh shel palon
BS | DO BOOL  |senyar indukti
:EE | 01 [BDOU Bensor rapait
BF | D3 BOOL  |semser opkk
5] [ 42 [BOOL  |ierbol adjustog
=3 | 4F BOOL teminl e margznsy
fanifito || 43 [BOOL  temiol manuafautomats
Rezal || 49 [BOOL  |lombol esst
[Stan | 40 BOOL  |wmbol st
St 44 ROGL temibol ston
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RANGKAIAN ELEKTRIK-PNEUMATIK pada Station TESTING
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Tabel symbol pada Station PROCESSING

Propentsss o symond bz

Heme Samibck:
Camment

Crealed en L P <E T

L=k mociied o 08904 HOHD

|azt ftt=r prteson Albe Eyrhals

Nusnder of eyrebois: e

Lzt SerinT Snmbcl 452 endng

Symbal__ [ Address |Daka trpe [Lomment

| 181 | 08 |BOOL - |sensor deable act eyl penuron bor fmmn)

| 162 | 0OF [BOGL  |sensor doabke aci eyl penuren bor [ma)

| 11 03 BooL satennid double act eyl penurun hoe fiening
| %2 o N4 RO xalenaid double et oyl penurin bor (nak)

281 | 0E BOCL  |sansor deabls ac e penun pongetas (ing
| 482 | 0F [BOGL sensor dmsble ac! oyl penunn pengeces (maz)
| %1 0 1B BOoL 3 lenid coutle act eyl penurin pengeceX fturin)
| 381 | 0% [BOOL  [s=nsor deoble act eyl penjepl benda (min]
| 363 | 03 BOGL  |sensor doabls act el penjepit bonda {ras)
| 3¥1 0 15 BOOL  |sokont double act oyl penjepil benda {maju)
_H.]' | 01 BOCL sansar keberzdaan rotar plete
| B3 | 00 [BOCL  |sensor penceteksi benca keda dan steben 2
| mi A D1 BO0L |matobar
| M2 Q03 BOOL  |molorperggerak retry g lale
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RANGKAIAN ELEKTRIK-PNEUMATIK pada Station PROCESSING
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RANGKAIAN ELEKTRIK OUTPUT
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Tabel symbol pada Station HANDLING
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RANGKAIAN ELEKTRIK-PNEUMATIK pada Station HANDLING
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RANGKAIAN ELEKTRIK OUTPUT

23

OUTPUT PLC SLOT 1

[o]r]z]af4]5]s[7]

a7k —};’zw [

24

j-ﬁmi:_):l--‘;;wz .r—|__:$41.r1 7}

i IR R
25

2 28

K

+ad\f
w .
OUTPUT PLC SLOT 2
0|12 (3|4 (5|67
I A O A G
16 17
Lp_Start @ Lp_Reset @ Lp_Position @
+24V
O
ov
O ® A

60



RANGKAIAN PNEUMATIK

ﬁ Lz LL
.,mm ‘T]Hﬁ o ET

PROGRAM PLC SIEMENS pada Station HANDLING

[Hetwazhiz L
DOC ITTONH .0
'k L—
Hecworks 2
Mo MEE 1
—} 1T |
Kool
W
Hebvozk: 3
Ti
oL TRtk b
— t g —
EETYIE IV i
Hatvazk: 4
ez BLR w3
| 11 L

61



[Fetanry: &

Kp.0 KD.2 ML O w4
1t i £ —1
BermTl: &
T
o4 e | mo_k
0 o— oy
SUTIIS=TW ar=
L B
|E'r..'nn: v
e . HO.S BIE
k i | —
HD.E
|Ntm:k' 1
Ho.8 Tt 0.7
| 5 i
EETEIE STV b
FCD-
)
|mm:k- ®
firi | ) El.0
} {1 i
[tetwor: 14
|n:-d= S
HOoF KE.d HO.E Hl.l
1 L4 A —
Wetmork: LL
med= 2
O L ] HO.E -1 B}
11 r




Hetmrorh- L

mods 3

Werwork: L3

crovr madaod (HRI MR

RerroTh:. LY

[VELTIEAL ZULRE{

HLL & HE.t e} MY "EE

H}L:L It | —‘

=

Rl =
4
&
.

HLL.Y Hl.4 " EEIT oz b 1= Kl £

Betuworks 15

VERTIFRL NRIE

M1, 0 H1. % " gEL" ¥a o -~ E1.7
I {

Extuazi: 17

HDATZONTAL MOT

1.0 KLY "o e “HE" B
—F f it

w |

[Petwoct: a0

|:'U}ERI B

M0 LR ] M1 AR M4 "B HZ 1
— [ ! '
2l

B

I

63



Eetunzk= 1B

BL.l I ek
b i
e r -.—|
au;zﬂ—t\
[Fetomrk 14
[.Eu.u.u.u. Lt
i B s Wiy TES"
—t 1 W 1t it
H3.1
JI
[Henwurk: 2t
|?l-:|:! o
| weld 17 “ga" 1E3
| i1 {4
P g
| 1
| L)
[Betuare: 2=
e
15 b | 24
— —= < —
EETEE-TF
=
Fetwori: 2
UEOTINAL URIE
¥4 K25
|k i
FPetuozk: 24
RLIZET EIRD
miE BT EET EI_E
— 1+ { f {—
HEE
:
L‘Pel.--w.'x: i
B E kT
{ ]

64




Estunrk= 0

TITFUT (108 Max|

El.a

It

[Hetmarle 37

[z

¥ia

4

Fa.0
.____+4_____________
b TR
—_—
LA

—_—

BELY S uICae

i
5
-
f
-
H
o

Tuowork o 28

COTHAL BIRT

H2.2 .1
"+ 1+

HeS b b hd

MID.O eLme

17} J

" g

65




Tavsozk: 3L

VRCTH. OF

" qEm

[Wetaork: 22

VRS OZE

Hl.£

—dl
o

M1 1

4

BZ - aE
}

I

[Hetsmck: 52

SilgTogizia
oe

{3

mTReEi: 34

DLArTASM 1AWDT DREIET. 3

T1¥

¥1.x
- o
EETELS =Y

-2

T 0T

SLI-

| Hatwozks 34

i

66




Ha. WA 4 .3
il {4 b—!
BEE |
—
|l‘1'ew1:h' L]
na
L3} I_S 5 ol ¥a.3
— —
EETiE I7 EX
—F j e
Heraos 3

TEITT made 1 | KOG WX

S8 Hi.1l " 1B ¥a.n ¥i.g nzan MO
: | | { A | (—
¥ia
"
|m-_..|;:| 4n
fvemeze. o
| =i RS} n.a .3 ¥a.a LI irhy |
— | |} ! I | |
w1
FK
¥
Metwork: 41
TROTE 0
Wil ML * _3EE* {5 B "E3* k.2
— '} I't { | {t | | {—
X1z
L
I
Betooch: 12
TERTIFAL KATE
Hil.a M3l " dEI" ET.L "EF" ¥a.3
— { | | {4 i | (—

67




Wetwark: 23

ERCULTOWTIO HIN

L | B Hi.a

HIL.8 34 " IEI™

!

(Heowozk: 14

It
e [ ]

L b a
5-;TI'_!| Jrv Bl

[Wetwnck: 34

wa.a

|Haerazkz 17

k|
¥LT T 0T
L G I

—it

ERTFIOME =TV

b

—

Baswork: 0%

HF.8

it

il
i3 —]

Batwozk: &

stert pode 3 |EGH M|

mi.no KE1.3 SED

Ex. .0 Mg L5 =5 |

— F I { |
HAD

—

68




Hepwock S0

TIRTIEAL TORW

mio

ML

—t

b L

|

Hetwazh: LI

RO W

Kri.a

Hi.d
i

—
BT

—f

Berwork- L2

WERTIAAL RAlE

mi.o

" 4BIT

= E
E

l—ori &

H3a

it

WaToTE: i

[ECOCICOIRL MIN

H1l.0

—
Ha:4

Bemwmrz . B4

[ECTERT ERERN

Hil-n
I I
Ha.3

LE )

" g

vEge

=5

[Ha’blmrl:: =5

.5

BO

Bl

]

—4

" 1m1T
|

69




W=twock: ET

FERTTEAL JORDN

H11.0 HE. G Io.3 Mh:1 HEEE HE €
— T : i K ¢—
HiE
—
Watwork: GE
FROE OFE
Hia HE & " am M3 4= i
i1 {} : v X
HE_T

[Betvoek: EU

Marwnrk- &

TERTIFAL WAJE

i)

Thcuozk: EL

EDE HIN

Hs.1 bl

dB1"

HE.1
£

EE.1
i

[Brmsnee: 52

Lnr.m: ¥k

MILO

— I

=1

— &

|Betaors: &2

.o

70




M1l MR I, T MIaoh

ft 11 W

=

Vatwark: €5

Ea

Hatwosk: ok

"ITERT” Elh.o

{1 —

¥s.n MLl

7 —

[Feewur =

HMLE.D

Netamrk: 74

BEERTe

i
¥
Hegoa

:

71



Ao

Bip G

|4

"EINGL™ TBE" M3
—t ¢ { | { —p
®IO.D
 S—

72



PERTEMUAN 6, 7, 8, DAN 9

IDENTIFIKASI, REWIRING, PEMROGRAMAN ULANG,
DAN TROUBLESHOOTING ALAT TUGAS AKHIR

AUTOMATIC PACKAGING MACHINE

Packaging Machine adalah suatu alat untuk mengemasi barang
kedalam box yang bekerja secara sekuensial. Dan mesin ini berfungsi
untuk mempacking rubik / benda kerja kedalam wadah yang sudah
disiapkan. Mesin ini menggunakan software CX Programer untuk
mengisi program dari processing station ke PLC Omron tipe CPM2A-
30CDR-A dan actuator yang digunakannya itu 5 buah Double acting
Cylinder dan motor listrik DC 12 volt.

ALOKASI INPUT DAN OUTPUT
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Input PLC

No Keterangan peralatan Alamat input Tipe input
1 Tombol Start 000 Digital
2 | Tombol Stop 001 Digital
3 | Tombol Reset 002 Digital
4 | Tombol Manual/otomatis 003 Digital
5 Tombol Emergency 004 Digital
6 | Reed switchls1 005 Digital
7 | Reed switchls2 006 Digital
8 | Reed switchls3 007 Digital
9 | Reed switch Is4 008 Digital

10 | Through Beam B2 009 Digital

11 | Sensor Capasitive 010 Digital

12 | Diffuse Sensor B1 011 Digital

Output PLC

No Keterangan peralatan Alamat Output Tipe output
1 Solenoid 1y1 1000 Digital
2 Solenoid 2y1 1001 Digital
3 Solenoid 3y1 1002 Digital
4 Solenoid 3y2 1003 Digital
5 Solenoid 4y1 1004 Digital
6 Solenoid 5y1 1005 Digital
7 Motor M1 1007 Digital
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Rangkain Pneumatik
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Diagram Sekuensial
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Program PLC
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ELEVATOR

Elevator (lift) adalah angkutan transportasi vertical yang banyak
digunakan untuk mengangkut orang maupun barang. Lift yang kami
maintenance ini terdiri dari 4 tingkat. Lift ini menggunakan motor 3
fasa untuk menggerakkan antara lantai satu ke lantai yang lain yang di
control dengan pemprograman dibantu dengan PLC dan motor DC
untuk menggerak kapintunya.

Elevator ini digunakan juga tombol CALL yang berguna untuk
memanggil lift ke lantai tertentu dan juga terdapat pemilihan tombol
untuk menggerakan box kea rah lantai yang akan dituju.
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Elevator ini juga di lengkapi dengan tombol manual operation

yang ditujukan bagi penggunaannya, jika terjadi error dan proses
perbaikan lift tersebut.

Pengindentifikasian Input-Output PLC CPM 2A

INPUT PLC
No Keterangan Alat Alamat Input Alamat input
1 S1 (Push Button) 00000 Digital
2 S2 (push Button) 00001 Digital
3 S3 (Push Button) 00002 Digital
4 S4 ( Push Button) 00003 Digital
5 LS1 00004 Digital
6 LS2 00005 Digital
7 LS3 00006 Digital
8 LS4 00007 Digital
9 Berat Max 00009 Digital
10 | Emergency Stop 00011 Digital
11 | Stop 00100 Digital
12 | Door Hold 00101 Digital
13 | Naik Manual 00102 Digital
14 | Turun Manual 00103 Digital
OUTPUT PLC
NO Keterangan Alat Alamat Output Tipe Output
1 PintuBuka 01000 Digital
2 S1 (Inverter) 01001 Digital
3 S2 (Inverter) 01002 Digital
4 S3 (Inverter) 01003 Digital
5 PintuTutup 01004 Digital
6 LampuTombol 1 01005 Digital
7 LampuTombol 2 01006 Digital
8 LampuTombol 3 01007 Digital
9 LampuTombol 4 01100 Digital
10 | PanahAtas 01101 Digital
11 | Panah Tengah 01102 Digital
12 | PanahBawah 01103 Digital
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Flowchart pemanggilan lift
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Diagram Sekuensial
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RangkaianElektrik
a. Alokasi Inverter
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Sequence input common SC %_AM(B Analog monitor output

0 FS J:——O Analog monitor output commean
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b. Wiring Motor 3 phase
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d. Rangkaian Relay dan Limit switch
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PROGRAM PLC
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PICK & PLACE ROBOT

Paletizing Robot, adalah sebuah alat yang digunakan untuk
menyusun benda kerja sesuai dengan susunan palet yang sudah di
tentukan, alat ini menggunakan motor listrik dan silinder sebagai
penggerak dari end effector sedangkan end effectornya menggunakan
magnet untuk mengambil benda. Paletizing Robot, merupakan alat
yang sama dengan

Robot yang di gunakan untuk kerja pick and place, tetapi alat ini
menggunakan sistem yang sederhana yang memungkinkan user akan
mudah untuk mengoperasikan alat ini sebagai alat bantu dalam
sebuah pekerjaan.
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Alokasi Input dan Output

100

INPUT OUTPUT
Port Keterangan Port Keterangan
000 START 1000 |Motor Forward Rotate
001 MfA 1001 |Motor Reverse Rotate
Motor Forward
002 STOP 1002 Vertical
003 RESET 1003 | -owarievarse
Vertical
Motor Forward
004 UIT 1004
Q Horizontal
Motor Reverse
005 EMERGEHNCY STOP 1005 ;
Horizental
Limit Switch Motor : :
006 Horizontal 1006 | Cylinder Horizontal
Limit Switch Motor r Z
007 Horizontal 1007 | Cylinder Horizontal
Limit Switch Motor Magnet / Lampu
010
Vertical L1090 Merah
Limit Switch Motor
: —
011 Vertical 1101 Cylinder Vertical
Limit Switch Motor
: e
100 Vertical 1102 Cylinder Vertical
Reed Switch Cylinder 2
101 Horizontal 1102 Lampu Hijau
Reed Switch Cylinder
102
Horizontal
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Pengkabelan Input dan Output
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Diagram Pneumatic
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Wiring Relay Motor
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PROCESSING STATION

Processing station adalah suatu robot industri yang bekerja
secara otomatis dimana alat ini berfungsi untuk memproses benda
kerja yang sudah dikerjakan pada proses sebelumnya untuk diproses
lebih lanjut. Pada alat ini terdapat proses pengeboran benda kerja dan
pengecekan lubang benda kerja.

Station ini dapat dikomunikasikan dengan station yang lain yang
sama-sama memiliki program komunikasi. Processing station ini
menggunakan software CX-Programmer untuk mengisi program pada
PLC Omron tipe CPM1A-30 dan sebagai actuatornya yaitu silinder
pneumatic dan motor DC sebagai penggerak mejanya.
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Alokasi Input dan Output

INPUT PLC
NO KETERANGAN ALAMAT INPUT TIPE INPUT
1 | TOMBOL START 000 DIGITAL
2 | TOMBOL STOP 001 DIGITAL
3 | TOMBOL RESET 002 DIGITAL
4 | TOMBOL MANUAL/OTOMATIS 003 DIGITAL
5 | TOMBOL QUIT 004 DIGITAL
6 | TOMBOL EMERGENCY STOP 005 DIGITAL
7 | REED SWITCH 1 006 DIGITAL
8 | REED SWITCH 2 007 DIGITAL
9 | REED SWITCH 3 009 DIGITAL
10 | REED SWITCH 4 010 DIGITAL
11 | SENSOR KAPASITIF 011 DIGITAL
12 | LIMIT SWITCH 008 DIGITAL
OUTPUT PLC
NO KETERANGAN ALAMAT OUTPUT TIPE OUTPUT
1 | SIL CEKAM MAKSIMAL 1000 DIGITAL
2 | SIL CEKAM MINIMAL 1001 DIGITAL
3 | SIL DRILL MAKSIMAL 1002 DIGITAL
4 | SIL DRILL MINIMAL 1003 DIGITAL
5 | SIL CEK MAKSIMAL 1004 DIGITAL
6 | SIL CEK MINIMAL 1005 DIGITAL
7 | MOTOR DRILL 1006 DIGITAL
8 | MOTOR MEJA 1007 DIGITAL
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DIAGRAM INPUT DAN OUTPUT
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Diagram Pneumatic
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AUTOMATIC STROBLE MARKING

Automatic Stroble Marking adalah alat yang digunakan untuk
menstampel alas kaki. Alat ini menggunakan 2 buah sensor Photo
Electric untuk mendeteksi adanya benda kerja serta 2 buah sensor
kapasitif untuk mengaktifkan sistem. Alat ini juga menggunakan 4
buah katub 5/2 single solenoid valve untuk menggerakkan 2 buah
double acting cylinder dengan stroke 100 mm sebagai penggerak
slider dan 2 buah double acting cylinder dengan stroke 75 mm untuk
menstampel benda kerja.

Alat ini dapat digunakan di industri sepatu, terutama di home
industri menengah ke atas karena harga alat yang relatif murah serta
kerja alat yang cepat.
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Diagram Input
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Alokasi Input dan Output
INPUT OUTPUT
Port Keterangan Port Keterangan
00.00 Tombol Start 100.00 Lampu Start
00.01 Tombol Stop 100.01 Lampu Stop
00.02 Tombol Reseet 100.02 Lampu Reset
00.03 Emergency Stop 100.03 Y1
00.04 B1 Min 100.04 Y2
00.05 B1 Max 100.05 Y3
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INPUT OUTPUT
Port Keterangan Port Keterangan
00.06 B7 100.06 Y4
00.07 B5
00.08 B2 Min
00.09 B2 Max
00.10 B3 Min
00.11 B3 Max
01.00 B8
01.01 B6
01.02 B4 Min
01.03 B4 Max
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DAN 14
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PROGRAM STATION 3
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