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ABSTRAK 

 
ANALISA CARA KERJA PADA SISTEM KENDALI OTOMATIS 

PENYORTIR BARANG LOGAM DAN NON – LOGAM BERBASIS PLC 

GLOFA GM7 

(2023: xvi : 56 Halaman + 45 Gambar + 7 Tabel + 17 Lampiran) 
 

 

M Fikri Tri Agustin Ardiansyah 

0619 4034 2321 

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 

PROGRAM STUDI SARJANA TERAPAN TEKNIK ELEKTRO 

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA 

 
Perkembangan teknologi era industri modern sekarang ini semakin pesat. Terlebih 

lagi pada perkembangan bidang sistem kontrol, proses dalam suatu sistem kontrol 

tidak hanya berupa suatu rangkaian kontrol dengan menggunakan peralatan kontrol 

yang diprogram dan dapat diperbaharui salah satunya yaitu PLC yang banyak 

digunakan karena tingkat efisiensi dan produktivitas yang tinggi. Kemudian juga 

sistem pneumatik banyak digunakan di berbagai industri, mulai dari pemindahan , 

sampai penyortiran barang. Oleh karena itu, pada penelitian ini akan dianalisa alat 

yang dapat menyortir barang yang terbuat dari logam maupun non-logam dengan 

menggunakan sensor proximity induktif dan sensor proximity kapasitif. Alat ini 

akan menggunakan PLC tipe GM7 dan sistem pneumatik. PLC ini akan mengontrol 

serta memonitoring berbagai macam input dan output seperti sensor proximity, 

konveyor, serta sistem pneumatik. Sistem pneumatik pada alat ini akan 

mengendalikan distribusi proses, Vacuum dan Stopper. Untuk dapat mendeteksi 

logam maupun non-logam, sebuah objek akan dibantu sistem pneumatik untuk 

mendorong objek tersebut keatas konveyor dan melewati sensor proximity. Ketika 

sensor tersebut mendeteksi logam, objek tersebut akan di hisap oleh vacuum dan 

dipindahkan ke area penyimpanan. 

Kata Kunci : plc,proximity inductive,proximity kapsitif,kontrol 



vii  

 

 

ABSTRACT 

 
Analysis Of The Work Of The Automatic Control System Of Metal And Non-

Metal Goods Sorting Using Glofa GM7 PLC 

(2023: xvi : 56 Pages + 45 Images + 7 Tables + 17 Attachments) 
 

 

 

M Fikri Tri Agustin Ardiansyah 

0619 4034 2321 

ELECTRICAL ENGINEERING DEPARTMENT 

APPLIED ELECTRICAL ENGINEERING BACHELOR STUDY PROGRAM 

STATE OF POLYTECHNIC SRIWIJAYA 

 
The development of technology in the modern industrial era is now increasing 

rapidly. Moreover, in the development of the field of control systems, the process in 

a control system is not only in the form of a control circuit using programmable and 

renewable control equipment, one of which is the PLC, which is widely used because 

of its high level of efficiency and productivity. Then, pneumatic systems are also 

widely used in various industries, ranging from moving to sorting goods. Therefore, 

this research will analyze tools that can sort items made of metal or non-metal using 

inductive proximity sensors and capacitive proximity sensors. This tool will use a 

GM7-type PLC and a pneumatic system. This PLC will control and monitor various 

kinds of inputs and outputs, such as proximity sensors, conveyors, and pneumatic 

systems. The pneumatic system in this tool will control the process distribution, 

vacuum, and Stopper. To be able to detect metal or non-metal, an object will be 

assisted by a pneumatic system to push the object up the conveyor and past the 

proximity sensor. When the sensor detects metal, the object will be sucked in by the 

vacuum and moved to the storage area. 

 

Key words : plc,proximity inductive,proximity capcitive,control 
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