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INTISARI

PROTOTIPE ROBOT LENGAN 3 AXIS PEMINDAH BAHAN KIMIA
TAWAS BERBASIS PLC

Muhammad Nafi
Sarjana Terapan Teknologi Rekayasa Otomasi, Sekolah Vokasi

Universitas Diponegoro

Proses penambahan bahan kimia untuk mengendapkan kotoran dan
menghilangkan bau merupakan salah satu langkah penjernihan air. Proses ini juga
diterapkan pada proses penjernihan air di bak YAP PPSDM MIGAS Cepu.
Penambahan bahan kimia dapat dilakukan secara berulang oleh operator apabila
tingkat jernih air dirasa kurang. Pada perkembangan zaman sekarang, kegiatan yang
berulang seperti ini dapat digantikan dengan peralatan otomatis seperti robot
lengan. Robot lengan yang dirancang mampu melakukan aktifitas pemberian bahan
kimia Tawas dalam jumlah tertentu. Robot lengan ini memiliki 3 axis dengan 2
lengan dan 1 tool. Digerakkan oleh motor DC dan dikendalikan oleh PLC dengan

rotary encoder sebagai sensor gerakan.

Kata Kunci : Robot Lengan, 3 Axis, PLC
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ABSTRACT

PROTOTYPE OF 3 AXIS ROBOTIC ARM USING PLC FOR AUTOMATING
WATER TREATMENT PROCESS

Muhammad Nafi
Bachelor of Applied Automation Engineering Technology, Vocational School

Diponegoro University

The process of adding chemicals to precipitate impurities and remove odors
is one of the steps of water purification. This process is also applied to the water
purification process in the tank of YAP PPSDM MIGAS Cepu. The operator can
add chemicals repeatedly if the water level is deemed insufficient. In today's
development, repetitive activities like this can be replaced with automated
equipment such as robotic arm. The robotic arm is designed to be able to carry out
activities to provide a certain amount of water purification chemicals. This robotic
arm has 3 axes with 2 arms and [ tool. Driven by a DC motor and controlled by a

PLC with a rotary encoder as a motion sensor.

Keywords : Robotic Arm, 3 Axes, PLC
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