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ABSTRAK

Salah satunya teknologi dibidang pengendalian level ketinggian air dengan
adanya kendali ketinggian air, pengisian air yang berlebih bisa diatasi. Salah satu
cara merancang kendali ketinggian air bisa dengan menggunakan kendali PID
(Proporsional, Integral, dan Diferensial) secara close loop. Metode yang
dikembangkan dalam merancang kendali PID (Proportional, Integral, dan
Derivative) dengan metode Ziegler-Nichols-1. Metode ini merupakan metode
penalaan parameter kontroler PID yang didasari atas tinjauan terhadap karakteristik
respon sistem yang didapat untuk mendapatkan parameter kendali Kp, Ti, dan Td
yang dibutuhkan. Pada plant trainer kendali level ini dikembangkan sebuah sistem
dimana kita dapat melakukan kendali jarak jauh, sehingga sistem trainer plant disini
memenuhi konsep yang disebut dengan virtual lab. Dalam konsep Virtual Lab
memiliki terdapat tiga fitur utama dalam virtual lab berbasis PLC dan SCADA
antara lain ialah remote access, SCADA dan monitoring video. Remote access
merupakan fitur dimana pengguna dapat mengakses PLC dari jarak jauh. SCADA
merupakan fitur yang memungkinkan pengguna dapat mengendalikan dan
mengamati sistem dari jarak jauh. Dan yang terakhir dari fitur virtual lab yaitu
monitoring video dimana fitur ini menyediakan tampilan video agar sistem dapat

dipantau secara fisik dari jarak jauh.

Kata Kunci: Virtual Lab, Ziegler-Nichols-1, dan PID (Proporsional, Integral, dan

Diferensial)



ABSTRACT

One of them is technology in the field of water level control with the control
of water level, overfilling of water can be overcome. One way to design a water
level control can be by using the PID (Proporsional, Integral, dan Diferensial)
control in a close loop. Developed methods of designing PID (Proporsional,
Integral, dan Diferensial) controls by method Ziegler-Nichols-1. This method is a
method of passing the parameters of the PID controller which is based on a review
of the characteristics of the system response obtained to get the required Kp, Ti, and
Td control parameters. In this level control trainer plant, a system was developed
where we can perform remote control so that the trainer plant system here meets
the concept called a virtual lab. In the Virtual Lab concept have three main features
in a PLC and SCADA based virtual lab, including remote access, SCADA and
video monitoring. Remote access is a feature where users can access the PLC
remotely. SCADA is a feature that allows users to remotely control and observe the
system. And the last of the virtual lab features is video monitoring where this feature

provides a video display so that the system can be physically monitored remotely.

Keywords: Virtual Lab, Ziegler-Nichols-1, and PID (Proportional, Integral, and
Differential)
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BAB |

PENDAHULUAN
1.1 Tujuan

Tujuan dari penulisan karya tulis proyek akhir ini adalah sebagai berikut.
1. Mengembangkan Sistem Virtual Lab Kendali Level air berbasis PLC dan
SCADA.
2. Mengembangkan kontrol jarak jauh berbasis Ewon Flexy.
3. Melakukan penalaan metode Ziegler-Nichols-1 untuk menentukan parameter
kontrol PID (Proporsional Integral Diferensial).

4. Menerapkan control PID pada water level control plant.

1.2 Teknologi
Teknologi yang digunakan pada proyek akhir ini adalah:
1. Interfacing : Wonderware InTouch
2. Proses : Programmable Logic Control — Arduini-Uno

Perangkat keras:

1. Programmable Logic Control : Omron CJ2M
2. Digital input PLC : Omron CJ1IW-1D211
3. Digital Output : Omron CJ1W-0D211
4. Analog Input-Output : Omron CJIW-MAD42
5. Transmitter Level Sensor : 4-20mA OUTPUT Signal.
6. Flow Sensor . Flowrate 0-25 liter/minutes.
7. Ewon Flexy 205 : 1/0 card and GSM card.
Perangkat lunak:
1. Cx-Progammer . Software khusus dalam pemograman PLC Omron
2. Wonderware Intouch . Software Human Machine Interface yang digunakan

dalam pengontrolan dan monitoring sistem.

3. Kepserverex Software yang digunakan untuk antarkonektvitas

sistem. Mengumpulkan data dari hardware PLC,

bertugas untuk membaca data, dan mengirimkannya

ke HMI (InTouch).

4. SolidwWork 2016 . Software yang digunakan dalam membuat design 3D,

software ini digunakan dalam pembuatan design

mekanik.



5. Autocad Electric 2021 . Software yang digunakan dalam membuat design,
dalam hal ini digunakan dalam penggunaan design
electric.

6. Arduino IDE . Software yang digunakan untuk membuat sketch
pemrogaman atau dengan kata lain arduino IDE
sebagai media untuk pemrogaman pada board yang
ingin diprogram.

7. E-Cather . Perangkat lunak yang digunakan dalam akses jarak
jauh Talk2M yang memungkinkan pengelolaan akun
Talk2M.

8. E-Buddy

1.3 Rumusan Masalah
Adapun masalah yang akan dibahas dari penulisan karya tulis ilmiah pada proyek
akhir ini adalah sebagai berikut:
1. Bagaimana pengembangan Sistem Virtual Lab Kendali Level air berbasis PLC dan
SCADA?
2. Bagaimana pengembangan kontrol jarak jauh berbasis Ewon Flexy?
3. Bagaimana penalaan metode Ziegler-Nichols-1 untuk menentukan parameter kontrol
PID (Proporsional Integral Diferensial)?
4. Bagaimana hasil penerapkan kontrol PID pada water level control plant?
1.4 Batasan Masalah
Adapun tujuan dari penulisan karya tulis ilmiah pada proyek akhir ini adalah
sebagai berikut:
1. Menjelaskan pengembangan Sistem Virtual Lab Kendali jarak jauh pada water
level control plant berbasis PLC dan SCADA.
2. Penerapan metode penalaan metode Ziegler-Nichols-1 untuk menentukan

parameter kontrol PID (Proporsional Integral Diferensial).



