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ABSTRAK

Dunia industri saat ini tidak lepas dari masalah mengotomatisasi berbagai
alat produksi. Salah satu industri yang sangat bermanfaat dan dapat dikembangkan
adalah industri pengisian air dan penutupan botol secara otomatis. Kemudian
prosesnya dikendalikan oleh PLC (programmable logic controller) merupakan alat
kontrol yang dapat diprogram secara logika, menerima input, serta memberikan
output. Penggunaan peralatan kontrol seperti ini akan menjadikan suatu otomasi
produksi menjadi lebih mudah dengan waktu yang sangat cepat dan dapat
mengurangi penggunaan tenaga manusia sehingga human error pun tidak akan
terjadi. Dalam tugas akhir ini dibuat suatu sistem pengisian dan penutupan botol
otomatis berbasis PLC dengan memanfaatkan sistem pneumatik sebagai alat proses
penutupan botol, sensor proximity sebagai sensor transfer untuk proses pengepakan
serta menggunakan sebuah conveyor sebagai sarana transfortasi botol. pada proses
pengujian pengisian air dapat terisi sesuai batas di inginkan yaitu direkomendasikan
dengan persentase air yang dihasilkan sebesar 50 % hasil tersebut diukur dengan
menggunakan gelas ukur. agar air tidak jatuh ke bagian elektrikal yang
menyebabkan short circuit dan proses selanjutnya yaitu proses penutupan botol
mampu menutup botol dengan menggunakan timer pada PLC 30 berhasil menutup
botol dengan baik dan segel pada tutup botol tidak terkunci hasil tersebut di peroleh
dari tekanan udara sebesar 0,3 pa, kemudian pengujian terhadap sensor proximity
dapat membaca objek dengan jarak pembacaan sensor proximity tidak lebih dari 20

cm.

Kata Kunci : Pengisian Air, Penutupan Botol, Programmable Logic Contoller
(PLC)

Xiii



ABSTRACT

Today's industrial world cannot be separated from the problem of
automating various production tools. One industry that is very useful and can be
developed is the automatic water filling and bottle closing industry. Then the
process is controlled by a PLC (programmable logic controller) which is a control
device that can be programmed logically, accept input, and provide output. The use
of control equipment like this will make production automation easier with a very
fast time and can reduce the use of human labor so that human error will not occur.
In this final project, a PLC-based automatic bottle filling and closing system is
made by utilizing a pneumatic system as a means of closing the bottle process, a
proximity sensor as a transfer sensor for the packing process and using a conveyor
as a means of bottle transportation. in the testing process, the water filling can be
filled according to the desired limit, which is recommended by the percentage of
water produced by 50% of the results measured using a measuring cup. so that
water does not fall into the electrical part which causes a short circuit and the next
process, namely the bottle closing process, is able to close the bottle by using a
timer on the PLC 30 successfully closing the bottle properly and the seal on the
bottle cap is not locked, these results are obtained from air pressure of 0.3 pa, then
testing the proximity sensor can read objects with a proximity sensor reading

distance of no more than 20 cm.

Keywords : Water Filling, Bottle Closing, Programmable Logic Controller (PLC).
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