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ABSTRAK 

 

ANALISIS PNEUMATIK SEBAGAI PEMINDAH LOGAM PADA 

CARRYING ROBOT BERBASIS PROGRAMMABLE LOGIC CONTROLLER 

(PLC) 

 

Oleh: 

Nabilah Rahmadayanti 

061630320236 

 
Peralatan kontrol/kendali dengan sistem pemrograman yang dapat diperbaharui 

atau lebih popular disebut dengan nama PLC (Programmable Logic Controller). Hal ini 

diperlukan untuk meminimalisir human error. Pembuatan laporan akhir ini bertujuan 

sebagai bahan pembelajaran berupa alat miniatur system control otomatis pada pabrik 

dengan menggunakan pneumatik yang dapat digunakan sebagai media pendukung pada 

perkuliahan praktik dasar sistem kendali diskrit dan mengetahui cara kerja Carrying Robot 

pada pneumatic-robot trainer di laboratorium Sistem Kendali Diskrit Teknik Elektronika 

Politeknik Negeri Sriwijaya.  

Pada sistem pemindahan logam menggunakan Carrying Robot yang terdapat pada 

Pneumatic Robot-Trainer ini dikendalikan oleh PLC GLOFA G7M-DR30A dan 

menggunakan Software GMWIN version 3.61 dengan menggunakan tenaga pneumatic 

sebagai supplay actuator, limit switch, conveyor, solenoid valve, kompresor, pad adsoption 

dan 2 buah cylinder. 

Sistem kerja dari proses pemindahan produk ini adalah ketika produk terdeteksi 

limit switch maka limit switch akan mengirimkan sinyal ke PLC untuk memerintahkan 

membuka solenoid valve sehingga pneumatic mendorong cylinder dan menyebabkan 

produk terdorong ke conveyor dan kemudian akan dilakukan proses pemisahan lagi berupa 

error product atau normally product yang di akhir proses akan dimasukan kedalam storage 

box menggunakan Carrying Robot. Cylinder 3 atau cylinder 4 akan berlogika 1 apabila 

AS5 forward atau AS8 forward berlogika 1. Sebaliknya apabila cylinder 3 atau cylinder 4 

akan berlogika 0 apabila AS6 reverse atau AS7 reverse berlogika 1. 

 

Kata kunci: Carrying Robot, PLC GLOFA G7M-DR30A, limit switch, conveyor, cylinder, 

solenoid valve.  
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ABSTRACT 

 

PNEUMATIC ANALYSIS AS A METAL MOVEMENT IN CARRYING 

ROBOT BASED ON PROGRAMMABLE LOGIC CONTROLLER (PLC) 

 

By: 

Nabilah Rahmadayanti 

061630320236 

 

Control equipment / control system programming that can be updated or more 

popularly called by the name PLC (Programmable Logic Controller). This is needed to 

minimize human error. The making of this final report is intended as learning material in 

the form of a miniature automatic control system at the factory using pneumatics which 

can be used as supporting media in lecturing the basic practice of discrete control systems 

and knowing how the Carrying Robot works on pneumatic-robot trainers in the Laboratory 

of Discrete Control Systems Electronic Engineering Sriwijaya State Polytechnic. 

 In the metal transfer system using the Carrying Robot contained in the Pneumatic Robot-

Trainer is controlled by the GLOFA G7M-DR30A PLC and uses GMWIN software version 

3.61 by using pneumatic power as a supplay actuator, limit switch, conveyor, solenoid 

valve, compressor, pad adsoption and 2 cylinders. 

 The working system of this product transfer process is when the product is detected the 

limit switch, the limit switch will send a signal to the PLC to order to open the solenoid 

valve so that the pneumatic pushes the cylinder and causes the product to be pushed to the 

conveyor and then the separation process will take the form of an error product or a normal 

product which at the end of the process will be entered into a storage box using the Carrying 

Robot. Cylinder 3 or cylinder 4 will have logic 1 if AS5 forward or AS8 forward has logic 

1. Conversely, if cylinder 3 or cylinder 4 will have logic 0 if AS6 reverse or AS7 reverse 

has logic 1. 

 

Keywords: Carrying Robot, PLC GLOFA G7M-DR30A, limit switch, conveyor, cylinder, 

solenoid valve. 
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