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ABSTRAK 

 

 

Tidak sedikit industri yang melibatkan cairan baik dalam proses produksi utama 

ataupun pendukung. Maka dari itu sistem kontrol otomatis dibutuhkan untuk 

mengontrol ketinggian cairan yang tersedia di dalam tangki menggunakan sensor 

yang tepat. Di POLMAN sendiri plant auto-leveling yang tersedia, sebagian besar 

tersusun dari perangkat - perangkat berbasis PLC sehingga baik mahasiswa maupun 

dosen cenderung kesulitan mengoperasikan dan melakukan maintenance pada plant 

dikarenakan perangkat yang digunakan bersifat khusus. Ada pula plant yang masih 

berskala laboratorium, belum berskala industri. Sedangkan implementasi di industri 

menggunakan PLC sebagai controller. Penelitian ini bertujuan untuk 

mensimulasikan proses pengontrolan level air sederhana menggunakan sensor 

infrared dan aktuator motor DC, dengan PLC sebagai controller. Plant dapat 

menjadi media ajar yang mendekati sistem industri yang memudahkan proses 

maintenance bagi POLMAN yang ingin mengembangkan sistem kontrol level air. 

Penelitian ini direalisasikan dengan mengintegrasikan sensor dan driver motor 

berbasis microcontroller demi mewujudkan low-cost plant. Pengujian dilaksanakan 

dengan menganalisa pengaruh antara pembacaan data analog sensor IR SHARP 

GP2Y0A021YK0F, nilai duty ratio motor, waktu pengisian, debit dan tegangan 

motor, volume disturbance, nilai error level air, dengan satu sama lainnya. Hasil 

akhir penelitian menunjukan sensor IR SHARP GP2Y0A021YK0F memiliki jarak 

akurat pada 2cm - 14cm dengan PLC sebagai controller, semakin tinggi kecepatan 

motor maka error yang dihasilkan semakin besar, semakin besar volume 

disturbance maka semakin lama pula waktu yang dibutuhkan. 

 

Kata kunci: Kontrol level air, PLC, Auto-leveling,  Analog to digital converter, 

PWM 
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ABSTRACT 

 

Many industries involve liquids in both the main and supporting production 

processes. Therefore, an automatic control system is needed to control the liquid 

level available in the tank using the right sensor. At POLMAN, most of the available 

auto-leveling plants are composed of PLC-based devices so that both students and 

lecturers tend to find it difficult to operate and perform maintenance on the plant 

because the devices used are specialized. There are also plants that are still on a 

laboratory scale, not yet on an industrial scale. Meanwhile, industrial 

implementations use PLCs as controllers. This research aims to simulate a simple 

water level control process using infrared sensors and DC motor actuators, with 

PLC as the controller. The plant can be a teaching aid that is close to an industrial 

system that facilitates the maintenance process for POLMAN who wants to develop 

a water level control system. This research is realized by integrating sensors and 

motor drivers based on microcontroller to create low-cost plant. Tests were carried 

out by analyzing the influence between the analog data readings of the IR SHARP 

GP2Y0A021YK0F sensor, motor duty ratio value, water filling time, motor flow and 

voltage, disturbance volume, water level error value, to each other. The final results 

show that the SHARP GP2Y0A021YK0F IR sensor has an accurate distance of 2cm 

- 14cm with the PLC as the controller, the higher the motor speed, the greater the 

resulting error, the greater the volume of disturbance, the longer the time required.  

 

Keywords: Water level control, PLC, Auto-leveling, Analog to digital converter, 

PWM 
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