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ABSTRAK

Sistem kontrol elektro pneumatik sangat penting peranannya dalam proses produksi pada dunia
industri. Salah satu contohnya pada industri minuman, sebagian besar dari peralatan pengontrol produksi
merupakan komponen-komponen pneumatik. Dengan sistem menggunakan kontrol elekiro pneumatik
kerja yang dihasilkan lebih berkualitas, bersih, dan dapat meningkatkan kuantitas produksi.

Pada perencanaan tugas akhir meliputi : Merancang sistem kontrol alat, menggambar desain,
pembuatan program kontrol alat, melakukan perhitungan mekanisme alal, dan metode perawatan.
Pembuatan program kontrol elektro pneumatik menggunakan software FluidSIM untuk mempermudah
perancangan peralatan. Pada prinsipnya peralatan ini bekerja kontinu dengan sensor yang terpasang pada
bagian komponen-komponen terfentu.

Dari hasil perencanaan alat dan pengujian program alat, maka penulis dapat menyimpulkan
bahwa dengan menggunakan sistem kontrol elektro pneumatik, ternyata memberikan keuntungan yang
besar dalam sistern kontrol, diantaranya perawatan vang lebih mudah, desain dirancang agar mudah
dalam proses perakitan, relatif tahan terhadap kondisi lingkungan yang buruk serta aplikasi kendal yang
luas bahkan saat sckarang ini komponen pneumatik telah dikembangkan untuk kerja berat,
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BAB 1
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Perkembangan ilmu  pengetahuan dan teknologi  telah mengalann
perkembangan dan peningkatan dan zaman ke zaman. Keadaan ini telah
mempengaruhi semua bidang kehidupan manusia. Salah satu bidang yang
mengalami pengaruh dari keadaan ini adalah bidang industri. Berbagai macam
industri telah berkembang  seiring dengan tuntutan  perkembangan ilmu
pengetahuan dan teknologi vang terus berkembang, baik itu industri berat,
sedang maupun industri ringan.

Dalam  dunia industri. fasilitas industri sangat diperlukan untuk
mendukung proses produksi, Salah satu fasilitas tersebut perlengkapan
penanganan bahan yang merupakan bagian terpadu perlengkapan mekanis
setiap dunia industri modern. Perlengkapan tersebul meliputi perlengkapan
pengangkat, peralatan pemindahan, dan peralatan permukaan dan overhead.
Hal itu akan mempermudah bagi operator dalam pengendalian mesin-mesin
industri yang sangatlah komplek serta akan menghemat biaya operasional
karena tidak membutuhkan banyak operator untuk menjalankan mesin-mesin
tersebut.

Perlengkapan pengangkat dan pemindah yang umum digunakan saat
sekarang ini seperti konveyor, crane, lengan robot, elevator, dan lain-lain.
Peralatan  tersebut  masih  memiliki  kelemahan-kelemahan yang  perlu
diperhitungkan lagi untuk penggunaannya pada zaman yang modern saat
sekarang ini. Karena industri akan berupaya untuk meningkatkan kualitas dan
kuantitas produksi serta mengurangi biava operasional. Misalnva pada crane,
alat ini dioperasikan olch operator terus-menerus dan peralatan mekanisnya
hanya bekerja step by step. Pada konveyor alat ini hanya dapat memindahkan
pada lintasan yang teclah ditentukan. bila terjadi kerusakan pada salah satu

komponennya maka akan membuat  konveyor harus  berhenti  dan

mengakibatkan proses produksi terganggu. Kemudian pada lengan robot yvang




biasa digunakan industri perakitan. alat ini membutuhkan biaya nvestasi dan
perawatan yang besar. selain itu alat ini hanya dapat digunakan pada industri-
industri tertentu.

Maka untuk mengatasi permasalahan terscbut penulis mencoba
merencanakan pembuatan alal pemindal minuman dengan sistem kontrol
elektro  pneumatik. Alat ini merupakan kombinasi dari beberapa  alat
pengangkatan dan pemindahan scperti yang dijelaskan di atas. Alat ini terdin
dari konveyor dan pengangkat dengan sistem pneumatik. Kelebihan alat imi
dilengkapi sistem kontrol yang merupakan sebuah sistem yang terdiri atas
beberapa peralatan khusus yang berfungsi untuk mengendalikan seluruh
sistem agar dapat bekerja secara olomatis dan tidak membutuhkan operator
yang hanyak.

Sistem kontrol elektro pneumatik sangat cocok digunakan dalam bidang
produksi terutama pada proses perakitan (manufacturing). clektronika, obat-
obatan. makanan, minuman dan lain-lain. Pada alat vang akan penulis rancang
ini akan lebih memifokuskan untuk membantu proses produksi pada industr
minuman.

Sistemn kontrol elektro pneumatik sangat diminati di dunia industri karena
biava operasional dan perawatannya lebih murah serfa pekerjaan yang
dilakukan bersih dibandingkan dengan sistem kontrol yang lain. Sistem
pneumatik mempunyai peralatan yang sangat sederhana. Hal ini disebabkan
karcna sistem pneumatik pemindahan energinya menggunakan fluida (udara)
sehingea energi itu mudah didapatkan dan mudah pula membuangnya dimana
saja tanpa merusak lingkungan sekitar. Sistem kontrol pneumatik mempunyai
banyak keunggulan antara lain: mudah diperoleh, bersih dari kotoran dan zat
kimia yang merusak, mudah didistribusikan melalui saluran (sclang) yang
kecil, aman dari bahaya, ledakan dan hubungan singkat, dapat dibebani lebih,
tidak peka terhadap perubahan suhu dan lain sebagainya.

Keunggulan  sistem  kontrol elektro  pneumatik  dimanfaatkan  oleh
manusia dalam meningkatkan produktivitas. Hal ini diharapkan dapat

membantu pekerjaan manusia dalam menjalankan berbagai proses produksi

vang ada di industri. Dari beberapa pertimbangan di atas maka penulis




BAB YV
PENUTUP

5.1 Kesimpulan

Berdasarkan perencanaan dalam pembuatan “Alat Pemindah Minuman

Kaleng Dengan Sistem Kontrol Elektro Pneumatik” dengan sampel muatan

yang digunakan adalah minuman pocary sweet 300ml dengan beral 0.33 kg,

maka dapat diambil kesimpulan sebagai berikut :

l.

Alat ini dirancang dengan kontrol elekiro pneumatik  untuk
menghasilkan efisiensi yang tinggi karena kontrol pneumatik
dikendalikan secara elektronik.

Rancangan alat yang telah didesain memiliki kapasitas produksi 39.6

kg/jam atau sama dengan 120 buah kaleng minuman dalam satu jam.

. Komponen-komponen yang digunakan dalam mendesain alat ini

merupakan tipe paling sederhana yang dapat digunakan oleh industri
menengah ke bawah, karena harga dan kualitas komponen peralatan

lebih terjangkau, berkualitas dan aman digunakan.

_ Alat yang dirancang ini dengan program clektro pneumatik dan

menggunakan sensor-sensor khusus, sehingga dapat beroperasi sccara

otomatis sesuai kebutuhan produksi yang diinginkan.

_ Alat ini didesain dengan cara otomatisasi untuk menurunkan biaya

operasional dan meningkatkan kualitas dan kuantitas produksi
terutama pada industri minuman,

Alat Pemindah Minuman Kaleng Dengan Sistem Kontrol Elektro
Preumatik ini dirancang untuk memindahkan suatu barang yaitu
berupa minuman kaleng dari suatu tempat ke tempat lain dengan gerak

putar 90° dengan bantuan motor pneumatik.

. Untuk memudahkan perawatan pada alat ini. maka gambar rangkaian

elektro pneumatik dan gambar detail alat ini dapat dijadikan acuan

pada saat melakukan perawatan.
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