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INTISARI 

 

RANCANG BANGUN MINI PENGGERAK WESEL MENGGUNAKAN 

PNEUMATIC DAN KOMPRESOR BERBASIS PROGRAMMABLE 

LOGIC CONTROLLER (PLC) 

 

Setyo Anggoro 

Teknologi Rekayasa Otomasi, Fakultas Sekolah Vokasi, Universitas Diponegoro 

 

Penelitian ini bertujuan untuk merancang dan membangun mini penggerak wesel 

berbasis Programmable Logic Controller (PLC) menggunakan sistem pneumatic 

yang ditenagai oleh kompresor. Sistem penggerak wesel dirancang sebagai 

alternatif yang lebih efisien dan otomatis dalam mengubah arah jalur kereta api 

sehingga dapat meningkatkan keamanan dan kecepatan pengoperasian. Pada 

penelitian ini digunakan PLC Omron CP1E N-20SDR-A sebagai pengendali utama, 

double acting cylinder sebagai aktuator, serta solenoid valve 5/2 untuk mengatur 

aliran udara bertekanan 5 bar dari kompresor. Pergerakan lidah wesel dideteksi 

menggunakan sensor proximity induktif LJ12A3-4-Z/BX untuk memastikan posisi 

wesel telah mencapai kedudukan yang sempurna. Apabila lidah wesel tidak 

mencapai posisi yang ditentukan, sistem akan mengaktifkan alarm buzzer sebagai 

indikator gangguan. Hasil pengujian menunjukkan bahwa sistem mini penggerak 

wesel berhasil melakukan perpindahan jalur lurus dan belok dengan baik. Sensor 

proximity induktif mampu mendeteksi posisi lidah wesel pada jarak maksimum 4 

mm. Pengujian perpindahan wesel sebanyak 10 kali percobaan menunjukkan 

tingkat keberhasilan 100%, demikian pula pada pengujian sistem alarm buzzer 

yang berhasil bekerja dengan baik pada seluruh percobaan. Dengan demikian, 

sistem mini penggerak wesel berbasis PLC dan pneumatic yang dirancang telah 

berfungsi sesuai tujuan penelitian serta memiliki potensi untuk dikembangkan pada 

sistem kendali perkeretaapian yang lebih kompleks. 

Kata kunci : Kompresor, PLC, Pneumatic, Wesel 
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ABSTRACT 

 

DESIGN AND CONSTRUCTION OF A MINI SWITCH POINT 

ACTUATOR USING PNEUMATIC AND COMPRESSOR 

PROGRAMMABLE LOGIC CONTROLLER PLC-BASED 

 

Setyo Anggoro 

Automation Engineering Technology, Faculty of Vocational School, Diponegoro 

University 

 

A system for switching tracks using pneumatic technology as a point machine (the 

motor or track switch actuator) has been successfully designed. This system is 

designed to be more efficient and automated in changing the direction of the switch 

on railway tracks, thus improving safety and operational speed. In this research, 

the system used for the mini track switch is a compressor and pneumatic system 

based on the Omron CP1E N-20SDR-A Programmable Logic Controller (PLC). 

The system uses a double-acting cylinder controlled by a 5/2 solenoid valve to move 

the switch blade using an air pressure system of 5 bar from the compressor, which 

then channels the air to the pneumatic cylinder that pushes the switch blade until it 

reaches the perfect position, detected by the inductive proximity sensor LJ12A3-4-

Z/BX. The function of the proximity sensor is to detect whether the switch blade has 

reached the perfect position; if the blade does not touch the rail track, the sensor 

will emit a signal. The use of this technology is expected to reduce reliance on 

manual operations, increase the reliability of the switch drive system, and enable 

integration with other automated railway control systems. 

Keywords: Compressor, PLC, Pneumatic, Switch Point 

 

 


	SURAT PERNYATAAN BEBAS PLAGIAT
	KATA PENGANTAR
	DAFTAR ISI
	DAFTAR GAMBAR
	DAFTAR TABEL
	DAFTAR LAMPIRAN
	INTISARI
	ABSTRACT

