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Melakukan pengecekan Sirkuit elektropneumatik pada buku festo.

Dapat mengembangkan sistem elektropneumatik menjadi berbasis PLC.

Digunakan sebagai modul percobaan sistem elektropneumatik berbasis
PL C dalam mata kuliah pneumatik dan hidrolik di Fluid Power Laborator
Program Studi D3 Teknik Mesin FT1 - ITS

Mengetahui pengoperasian sistem pneumatik
berbasis PLC.




Tugas akhir ini terbagi menjadi dua buku, buku pertama melakukan percobaan
urutan ganjil dan buku kedua melakukan percobaan urutan genap

sesual percobaan 1-10 pada buku el ectropneumatics workbook basic level TP 201
dan percobaan 1-10 pada buku €l ectropneumatics wor kbook advanced level TP 202.

Percobaan dilakukan di
Fluid Power Laboratory
Program Studi D3
Teknik Mesin FT1 - ITS

Tidak membahas
perancangan sirkuit
pneumatik maupun

elektrik.
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Bahasa pemrograman yang digunakan
adalah Ladder diagram/diagram tangga
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Manufaktur
otomotif
Pabrik semen

Pengendali
pembangkit listrik

Pengontrol lalu
lintas

Sistem keamaan

Pengendali robot

Pabrik minuman

ringan
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Keferangamn s

DENG DAL=

Interface 9 pole
Inferface 24 pole
Run/Step switeh )
Pefentiometer
Jack Cafv cdaya
24Y]

Jack sinyal inpuf
Jack Suplai OV
Jack relay euipuft
Jack OV ouipuf
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1(.5}) Percobaan 20 : Drilling and Reaming Machine

Program 1 : Drilling
Benda kerja akan di bor
Saat tombol START
Ditekan (silinder 1A)

Program 2 .

Drilling

and ’A __

Reaming Machine @:'ZEBM 'E_F‘:l

saat menekan tombol START, silinder 1A memulal proses
mengebor. Ketika proses mengebor selesai posis silinder 2A
Memanjang dan memindah benda kerja pada posisi unit
Reaming (silinder3A). saat proses reaming selesai posis
silinder 2A memendek
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SIMULASI DRILLING AND
REAMING MACHINE

FESTO

FluidSIM®4

Version 4.2p/1.67 Pneumatics, 02192010

© Festo Didactic OmbiH & Co KO 159%-200
© Art Systems Software GebH W05 - 200
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KATUP 1Y ON
KATUP 2Y ON
KATUP 3Y ON
START 1 Program Selector
START 2
SILINDER
SILINDER
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EXTEND
RETRACT
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SAMSUNG Realisasi Rangkaian
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Realisas Rangkaian
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