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ABSTRAK

Dalam kontrol PLC dan Pneumatik diperlukan sebuah alat peraga berupa
trainer yang dapat dijadikan sebagai rujukan dasar dan memudahkan mahasiswa
Teknik Mesin dalam memahami sistem kerja kontrol PLC dan pneumatic.
Perancangan ini bertujuan untuk dapat melakukan simulasi gerak pneumatic
dengan acuan simulasi pada pemograman perangkat lunak Festo Fluidsim 3.6.
Perancangan Trainer ini ada 3 bagian utama yaitu rangka yang terbuat dari bahan
besi, perangkat kontrol otomatis yg terprogram berupa PLC dan yang ketiga
adalah perangkat gerak mekanik berupa rangkaian Pneumatik. Alat ini akan di
satukan dalam sebuah sistem rangkaian yg kemudian diuji dengan 3 percobaan
berdasarkan simulasi rangkaian yang dibuat pada perangkat lunak Festo Fluidsim
3.6 Hasil pengujian dari 3 percobaan simulasi didapat bahwa 1) sistem kontrol
PLC dapat mengirimkan sinyal pada gerak mekanik silinder kerja tunggal, 2)
sistem kontrol PLC dapat mengirimkan sinyal pada gerak mekanik silinder kerja
ganda dengan gerak tidak simultan, 3) sistem kontrol PLC dapat mengirimkan
sinyal pada gerak mekanik silinder kerja ganda dengan gerak simultan. Dari 3 uji
percobaan didapat data bahwa jumlah gerak langkah silinder kerja tunggal lebih
banyak dibandingkan pada silinder kerja ganda. Ketiga uji menunjukkan bahwa

dapat menggerakkan silinder dengan baik divariasi flow control yaitu bukaan flow
control 25%., 50%, 75% dan 100%.

Kata kunci: PLC, Trainer Pneumatik, Pneumatik, Festo Fluidsim
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ABSTRACT

In PLC and Pneumatic control, a visual aid is needed in the form of a
trainer which can be used as a basic reference and makes it easier for Mechanical
Engineering students to understand the working system of PLC and pneumatic
controls. This design aims to be able to carry out pneumatic motion simulations
with reference 10 the simulation on the Festo Fluidsim 3.6 software programming.
The trainer design has 3 main parts, namely a frame made of iron, a
programmable automatic control device in the form of a PLC and the third is a
mechanical movement device in the form of a pneumatic circuit. This tool will be
integrated into a circuit system which is then tested with 3 experiments based on
circuit simulations made in the Festo Fluidsim 3.6 software.The test results from
3 simulation experiments show that 1) the PLC control system can send signals to
the mechanical motion of a single acting cylinder, 2) the PLC conirol system can
send signals to the mechanical motion of a double acting cylinder with non-
simultaneous motion, 3) the PLC control system can send signals on the
mechanical motion of a double acting cylinder with simultaneous motion. From
the 3 experimental tests, it was found that the number of strokes for a single
acting cylinder was more than that for a double acting cylinder. The three tests
showed that they could move the cylinder well with variations in flow control,
namely the flow control openings of 25%, 50%, 75% and 100%.

Keyword : PLC, Trainer Pneumatic, Pneumatic, Festo Fluidsim
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BAB 1

PENDAHULUAN
1.1 Latar Belakang

PLC dan Pneumatik adalah bagian dari sistem otomasi industri di
Indonesia dengan tujuan agar proses kerja dapat efisien dan handal. PLC memiliki
aplikasi yang banyak digunakan, misalnya: sistem pompa, kontrol motor, riset
energi, sistem monitoring, sistem tracking matahari, dan aplikasi photovoltaic
(Kusumawati, 2019). Industri yang telah melakukan sistim proses otomatisasi
akan dapat mampu bersaing saat ini, Kelebihan sistem yang menggunakan
Pneumatik adalah pekerjaan dapat lebih bersih dan efisien dikarenakan pada
pneumatik memiliki sumber yang tidak terbatas, mudah tersalurkan, fleksibelitas,
dapat disimpan dan mudah dimanfaatkan (Yudianto, 2017). Sedangkan sistem
PLC memiliki keuntungan dikarenakan PLC memiliki sistim yang kuat dan
compact, sistem operasi yang handal, waktu eksekusi prosesor yang cepat, mudah
dikembangkan sistemnya, konsumsi daya yang rendah, dapat menangani sejumlah
inpul dan output digital (Petruzella F, 2011). Festo Fluidsim 3.6 adalah perangkat
lunak yang dapat mensimulasikan PLC dan Pneumatik dengan menggunakan
symbol yang telah mengikuti standar intemasional (Heri Y, 2017). Dari penelitian
yang sudah dilakukan sebelumnya maka untuk perancangan alat peraga trainer
PLC Pneumatik berbasis software Festo Fluidsim 3.6 belum dilakukan, untuk itu
maka penulis mengambil bahasan tulisan ini dengan judul “Perancangan Sistem
Pneumatik PLC Trainer berbasis Pemograman Software Festo Fluidsim 3.6”
untuk aplikasi kontrol PLC dan Pneumatik.

Ada 3 pengujian yang disimulasikan pada trainer PLC Pneumatik yg
mengikuti simulasi rangkaian pada perangkat lunak Festo Fluidsim 3.6 dengan
hasil uji gerak langkah silinder kerja tunggal memiliki jumlah gerak langkah lebih
dibandingkan dengan gerak langkah silinder kerja ganda dengan gerak secara
sequensial pada variasi flow control 25%, 50%, 75% dan 100%, dikarenakan pada
gerak mundur pada silinder kerja tunggal menggunakan pegas pengembali
sedangkan silinder kerja ganda menggunakan tekanan udara yg di control oleh

Sflow control.
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1.2 Rumusan Masalah

Adapun rumusan masalah untuk penelitian ini adalah sebagai berikut :

/. Bagaimana rancang bangun Trainer Pneumatic dan PLC berdasarkan
rancangan rangkaian pada sofiware Festo Fluidsim 3.67

2. Bagaimana membuat perencanaan yang dapat mempermudahkan dalam
melakukan rancangan dasar Sistem Pneumatik dan kontrol PLC?

3. Bagaimana cara untuk membuat modul sebagai bahan rujukan dalam

matakuliah sistem pneumatik dan kontrol PLC?

1.3 Tujuan Penelitian

1. Untuk mengetahui efektifitas perencanaan rancangan pada festo fluidsim
terhadap perancangan Trainer Pneumatik PLC.

2. Untuk menganalisa rancangan pada aplikasi festo yang dapat diterapkan pada
alat trainer berupa sistem Rangkaian Pneumatic dan kontrol PLC.

3. Untuk dapat menjadi rujukan dalam mata kuliah sistem Pneumatik dan
kontrol PLC.

1.4 Manfaat Pene:litian |

Tujuan dari rancangan Trainer dan Software Pneumatic ini dapat memberikan

manfaat yang diperoleh dalam pengetahuan Sistem Pneumatic dan PLC

berupa:

1. Dapat mempraktekan sistem dasar rangkaian Pneumatic dengan
pergerakan mekanik Aktuator silinder Kerja Ganda dengan software Festo
Fluidsim 3.6

2. Dapat merancang rangkaian sistem kontrol PLC pada sistem pneumatic.
Dapat menganalisa sistem kerja pneumatic pada pengaplikasian yang
ditemukan dalam proses industri dengan rangcangan software Festo
Fluidsim 3.6

4. Dapat mengintegrasikan sistem pneumatik dengan Programable Logic

Control (PLC) yang dapat bergerak secara sequensial (terus menerus).
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1.5 Batasan Masalah

Batasan dalam penyusuan skripsi ini penulis membatasi pada pembuatan
perancangan Trainer serta pemograman software Festo Fluidsim sehingga dapat
diaplikasi menjadi sistem kontro] gerak mekanik. Batasan ruang lingkup
penulisan yang dibahas yaitu:

1. Perencanaan alat meliputi pemilihan komponen dari bagian-bagian alat bantu
Trainer.

2. Perencanaan alat Trainer serta pembuatannya yang meliputi Jangkah kerja
pembuatan alat, waktu pengerjaan (assembly) dan biaya pembuatannya.

3. Pengujian rancangan dilakukan secara simulasi dasar dari rangkaian
pneumatik pada aktuator dalam hal in pada aktuator silnder kerja ganda serta
kontrol PLC secara hardware dan software.

4. Menjelaskan cara pembuatan program sistem Pneumatik dan kontrol PLC
menggunakan software Festo Fluidsim 3.6

1.6 Sistematika Penulisan Skripsi
Dalam penulisan skripsi ini penulis membuat lima bab dengan sistematika
penulisan sebagai berikut ini:

Bab I Pendahuluan
Berisi tentang latar belakang, perumusan masalah, batasan masalah, tujuan

penelitian, manfaat dan sistematika penulisan skripsi.

Bab II Landasan Teori

Berisi tentang teori dasar yang dituangkan dalam sub bab seperti Pengertian
Sistem Pneumatic, Komponen Sistem Pneumatik, Fungsi Katup Pneumatik,
Rangkaian Pneumatic, Pengertian Dasar PLC, Rancangan dasar PLC, Struktur
Dasar PLC, Bahasa Pemograman PLC, dan Software Pemograman Festo

Fluidsim.

Bab III Metodologi Penelitian
Berisi tentang perencanaan dan rancangan dari alat trainer pneumatik PLC serta

uji percobaan rangakain pneumatik PLC.

Dipindai dengan CamScanner


https://v3.camscanner.com/user/download

74

DAFTAR PUSTAKA

2015). pembuatan Training Kit Preumatik untuk SMEN |
L it

H;\.‘“ki‘ X
N)!"“"?” K¢
cross, P gibel, F. (2002). Pneumatics, Festo Didactic

Danﬂng' Fhod
pemberian Label dan Pemisahan Botol. Cibinong: PT Serena

ibupaten Gunungkidul, Y ogyakarta: UGM

A (2019). Sistem Tertanam Berbasis PLC pada Simulator

T o

‘ indopangan Industri,
Ebel, f dan Cross P, (2009).  Pneumatics  Electropneumatics
pundamentals, Festo Didactic.
Herd, Y (2014) Pengembangan system control elektropneumatik
percobaan 11-20 berbasis PLC dengan menggunakan Festo PLC
FEC-FC34. Surabaya: ITS
Nurrahman, L., (2017) Modul Pengoperasian PLC. Jakarta: Direktorat
pembinaan SMK, 2017
¢k, O., dan Dimkpagu. U., (2016). Deployment of the Festo PA
Workstation for Undergraduate Training on Industrial Process

Automation, Negeria: Polytechnic of Engineering Akamu.
Guide : Festo Didactic GmbH

|
Patri

Peter., (2009). Festo FluidSIM 3.6, User’s

& Co. KG

Petruzella., F. (2011), Programmable Logic controller, 4" ed, USA: The

Mc Graw-Hill.

Sujatmoko, MN.,(2000). DASAR-DASAR CONTROL COMPONENT DAN

SYSMAC. Bekasi: PT. Omron Indonesia

Dipindai dengan CamScanner


https://v3.camscanner.com/user/download

