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ABSTRAK

PLC has several advantages including the industry can control the equipment along with the
complexity of the sensor device is quite high, thus easing the work of man. PLCMIKRO is
designed to use the language ladder (stairs) and use a PIC16F877A microcontroller type as the
central processing unit, for the detection sensor is used as an isolation voltage optocoupler with
devices outside the microcontroller and the output is used to load its driver transistor relay
circuit. PLCMIKRO can communicate with a computer using RS-232 serial communication.
PLCMIKRO work after receiving a command in a file after a compiled using software
Hexadesimal LDMIKRO and compile the results sent to the microcontroller using software
WinPicPgm via RS-232 communication channel.

Kata kunci : PLCMIKRO, Optocoupler, Driver Relay, LDMIKRO, WinPICPgm, Mikrokontroler
PIC16F877A

I. PENDAHULUAN

Secara bertahap perkembangan otomatisasi industri berkembang setelah ditemukannya
komponen mikroelektronik dalam bentuk IC (Integrated Circuit) pada awal tahun 1960-an.
Teknologi Otomasi semakin berkembang dengan pesat sejak munculnya mikroprosesor pada
tahun 1973, sejak saat itu teknologi otomasi telah memasuki berbagai sektor kegiatan manusia,
baik yang secara khusus misalnya di dalam dunia manufaktur. maupun secara umum dalam
berbagai bentuk barang yang ada di sekeliling kita seperti Mesin cuci dan sebagainya. Dimasa
sekarang salah satu penerapan kontroler menggunakan PLC (programmable logic control) yang
dapat bekerja dengan pergerakan yang sangat komplek dari sistem manufaktur modern.

Salah satu cara untuk meningkatkan tuntutan perbaikan output produksi dan efisiensi
biaya perusahaan adalah dengan cara menggunakan perangkat kontrol manufaktur modern
seperti memanfaatkan PLCMIKRO sebagai alternatif pengganti PLC yang berharga mahal.
PLCMIKRO yang digunakan berbasis mikrokontroler jenis PIC16F877A yang sudah banyak
beredar dipasaran.

Il. TINJAUAN PUSTAKA
2.1. Deskripsi Rangkaian PLC MIKRO:

Secara umum Gambar Modul PLC Mikro terbagi beberapa bagian, antara lain :

2.1.1. Rangkaian Mikrokontroller
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Gambar 1. Kendali Utama PLC Mikro

Rangkaian mikrokontroler merupakan rangkaian pengontrol utama seperti pada gambar
diatas, terdiri dari rangkaian reset, osilator, pin-pin 10 dari PORTA sampai dengan PORTE dan
Rangkaian komunikasi serial RS-232 berikut Rangkaian pemrograman melalui saluran
komunikasi RS-232. Penjelasan rangkaian lain yang akan dihubungkan dengan Port A sampai
Port E akan dibahas pada bagian berikutnya. Kecepatan pengiriman dan penerimaan data pada
rangkaian ini ditentukan oleh jenis Mikrokontroler yang digunakan serta menggunakan Osilator
Kristal yang berkisar antara 4 MHz hingga 20 MHz dan Baud Rate yang dihasilkan berkisar
antara 1200 Bps hingga 9600Bps.

2.1.2. Rangkaian Catu Daya

Sy2 Rangkaian Catu Daya untuk PLC
u B I\/_Iiqu se_pt_erti pada gambar
- — 1 © dibagian kiri, menggunakan dua
= o 3 c2 buah sumber tegangan 24V dan
- ~ 5V. Tegangan 24V (J2) digunakan
] untuk  mensuplay Relay dan
[J]Emi inputan sensor lewat optocoupler.
= Sedangkan tegangan 5VDC (J1)
Gambar 2 Rangkaian Catu Daya digunakan  untuk  mensuplay
Mikrokontroler, Rangkaian
Komunikasi Serial dan Pull-Up
Output Optocoupler.




2.1.3. Rangkaian Relay

Relay yang digunakan adalah Relay

o 12V dan memiliki 1 buah Pole
| —t [ F hubungan dengan konektor luar.

I L ::rl 7 J\(‘L f‘ Sebagai driver Relay digunakan
5| & |/ [ transistor jenis NPN BC547B.
- — |

| T
— cND —— cND

Gambar 3 Rangkaian Driver Relay

2.1.4. Rangkaian Optocoupler

Optocoupler yang digunakan untuk sebagai
isolator antara  mikrokontroler  dengan
perangkat luar adalah jenis 4N25 ataupun
CNY17. Optocoupler jenis ini paling banyak
dipasaran dan memiliki sepasang transmitter
dan receiver yang bekerja secara optic.

Microcontroller

Galvanically isolated

Gambar 4 Rangkaian Optocoupler

I11.Desain Perancangan PLCMIKRO

Secara umum perancangan diagram blok PLCMIKRO secara umum seperti pada gambar
berikut :

INPUT

—® PEMROGRAMAN
CATU DAYA > MIKROKONTROLLER '@ DAN KOMUNIKASI

OUTPUT

Gambar 5. Diagram Blok PLCMikro Secara Umum

MIKROKONTROLER
CPU berfungsi untuk mengambil instruksi dari memory, mendekodekannya dan

kemudian mengeksekusi instruksi tersebut. Selama proses tersebut CPU akan menghasilkan
sinyal kendali, mengalihkan data kebagian masukan atau keluaran dan sebaliknya, melakukan
fungsi aritmatika dan logika juga mendeteksi sinyal luar CPU.




PEMROGRAMAN DAN KOMUNIKASI

PD disebut juga Programming Device Terminal (PDT), adalah suatu perangkat yang
digunakan untuk mengedit, masukkan, memodifikasi dan memantau program yang ada didalam
memori PLC. Bagian — bagian dari PDT adalah monitor dan papan ketik (keyboard) dan
Software yang digunakan adalah LDMikro.

Personal Computer (PC) adalah perangkat Progamming Device yang digunakan dalam
pemrograman PLC dengan menggunakan komputer pribadi.

MODUL INPUT /OQUTPUT

Modul masukan atau keluaran adalah suatu peralatan atau perangkat elektronika yang
berfungsi sebagai perantara atau penghubung (Interface) antara Mikrokontroler dengan peralatan
masukan / keluaran luar. Modul ini terpasang secara tidak permanen atau mudah untuk dilepas
dan dipasang kembali ke dalam slotnya.

Berdasarkan tegangan kerja yang digunakan oleh peralatan Masukan / keluaran dapat
dikelompokkan menjadi tiga, yaitu :
e Modul masukan / keluaran dengan tegangan catu 200 V s/d 400 VAC.
e Modul masukan / keluaran dengan tegangan catu 100 V s/d 120 V AC.
e Modul masukan / keluaran dengan tegangan catu 12 s/d 120 V AC.

Tegangan masukan / keluaran dari modul input device atau output device dapat dipilah

tegangan 24 V DC atau 220 V DC sesuai dengan modul /O yang digunakan.

PLCMIKRO ini berkerja berdasarkan perintah yang diberikan kepadanya menggunakan
ladder diagram (Diagram anak tangga) menggunakan software LDMIKRO. Contoh tampilan
LDMIKRO seperti pada gambar berikut :

HH LDmicro - Program Editor - C\larsiph123.1d

File

Marme Type State Finon Processor MCU Port
¥l digital in 17 RC2

X2 digital in 18 RC3

Y1 digital out ki RES

R1 int, relay

Microchip PIC16F87T 40-PDIP cycle tirme 10,00 m rocessor clock 20,0000 kH:

Gambar 6. Tampilan LDMIKRO

Pada gambar diatas mikrokontroler yang digunakan adalah jenis PIC16F877A dan
menggunakan frekuensi Kristal 20MHz (Pada bagian yang dilingkari pada gambar). Setelah
pemilihan jenis mikrokontroler dan Kristal yang digunakan maka langkah selanjutnya adalah
mengkompile file yang akan diprogram ke PLCMIKRO



Setelah program dikompile menggunakan LDMIKRO maka hasil kompilasi di kirim

melalui komunikasi serial RS-232 menggunakan software WinPICPgm. Penggunaan software
WinPICPgm seperti pada gambar berikut :

i@ PICPgm Develop. Programmer, V1.0.1.3 (= X

File Command Options Hardware About

N e==l) L

Comman | Code Mem | EEPROM Mem | Config BitsAD | Log |

Select HEX File

| C:ltes PIC\cocol 2. hex

|| ~Locations Device Information

Code Memory (ELASH) PIC: PIC16F377A
Device Id: 0x0E23
Data Memory (EEPROM) Flash: 16 keyte
ID Locations EEPROM: 256 Byte
Configuration Bits
JDM Programmer COML

Gambar 7. Memprogram file hexadecimal ke Mikrokontroler PIC16F877A

Seperti pada gambar setelah file yang akan diprogram ke PLCMIKRO dipilih (pada menu
Browse), langkah selanjutnya adalah memprogram file tersebut ke PLCMIKRO dengan cara

mengklik icon petir (seperti yang dilingkari pada gambar). Dengan demikian kita dapat mencoba
cara kerja dari PLCMIKRO yang telah dirancang.

1V.UJI COBA
Pengujian yang dilakukan menggunakan Modul PLCMIKRO yang telah dirancang dan
diadaptasi dengan menggunakan salah satu 5 kontrol dasar yaitu self-holding. Kemudian di buat

diagram anak tangga (Ladder diagram) menggunakan software LDMIKRO mengikuti flowchart
berikut :



Inisialisasi
Mikrokontroler dan
frekuensi eksternal
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Mikrokontroler
sebagai input
ataupun output

'

Konfigurasikan
ladder diagram
menggunakan self
holding

Setting &
Konfigurasi
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END

Gambar 8. Flowchart Uji pada LDMIKRO menggunakan Self Holding

Pada flowchart diatas dijelaskan bahwa sebelum menggunakan diagram ladder, terlebih
dahulu setting terlebih dahulu jenis mikrokontroler dan frekuensi eksternal dari mikrokontroler
yang akan digunakan. Setelah itu dilanjutkan dengan menghubungkan diagram rung dan
komponen yang akan digunakan, kemudian menempatkan pin mana yang akan digunakan
sebagai input atau output. Jika konfigurasi telah sesuai maka file yang akan dikompile akan ber-
ekstension hex, jika tidak maka telaah kembali penggunaan pin, frekuensi osilator ataupun jenis
mikrokontroler yang akan digunakan.

Sedangkan model ladder diagram yang telah dibuat dengan menggunakan software
LDMIKRO, setelah dieksport ke bentuk text adalah sebagai berikut :

Lomicro export Text
for 'Microchip PICLGF877 40-PDIP', 4.000000 MHz crystal, 10.0 ms cycle time

LADDER DIAGRAM:

1 2 Rl
1 1L I 1/0 [
R1 |
——————— 1 [
Rl Y1
2 1L [
[EnD]

I/0 ASSIGMMENT:

Hame Type

|
digital in | 17
digital in | 18
digital out | 38
int. relay |

S
[



Gambar 9. Ladder diagram yang telah diekport ke mode teks

Pada gambar 9 diatas, self holding dijabarkan dengan 2 buah rung. X1 sebagai set dan X2
sebagai reset holding. Sedangkan Y1 sebagai output. X1 terhubung dengan push button dan X2
terhubung dengan sensor. Y1 terhubung dengan output lampu (output Y1 dapat juga berupa
actuator seperti motor, Relay maupun solenoid).

Adapun setelah dikompile menggunakan software LDMIKRO menjadi file ber-
ekstension HEX, langkah selanjutnya dipanggil dan diprogram menggunakan software
WinPICPgm. Langkah tersebut mengikuti flowchart dibawah ini.

Ambil data
yang
menggunakan
file ber-
ekstension Hex

.

Setting Comport
dan mikrokontroler
yang akan
digunakan

|

Clearkan dan
Program
mikrokontroler
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program

j

Verify file yang
telah diprogram ke
mikrokontroler

Verify 100%

Tidak berhasil ?

Program Running

END

Gambar 10. Langkah pemrograman menggunakan Software WinPICPgm

Setelah file ber-ekstension HEX siap, langkah selanjutnya adalah memprogram ke
mikrokontroler PIC16F877A melalui software WinPICPgm yang telah dijelaskan di sub-bab
sebelumnya. Jika proses diatas telah selesai dilakukan maka PLCMIKRO siap untuk dijalankan
(running).

V. PENUTUP

Kebutuhan akan control mesin manufaktur di era teknologi digital saat ini, sangat
dibutuhkan mengingat efektifitas dan efisiensi di perusahaan. Perkembangan control sangat pesat
dan dibuktikan dengan hadirnya kontrol yang lebih sederhana dengan bahasa yang sama (ladder
diagram) dengan harga yang terjangkau .



PLCMIKRO menjadi kebutuhan bagi perusahaan yang ingin meningkatkan efektifitas
dalam suatu proses produksi dengan harga murah.

Mudah-mudahan PLCMIKRO ini menjadi sebuah solusi dan memberikan kontribusi bagi
masyarakat khususnya dibidang dunia industri untuk menghadapi persaingan yang semakin
ketat.
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