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Perancangan Prototype Sistem Pengendali Robot KRI Penjepit Otomatis Berbasis 
Programmable Logic Controller  
 (Control System Prototype Designof KRI Robot with Automatic Brace Using 
Progammable Logic Controller) 
 
 

Admaja Dwi Waluyo 
Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik, Universitas Jember. 

 
 

ABSTRAK 
Teknologi robot sekarang ini telah banyak dipakai oleh dunia industri untuk dapat 
meningkatkan jumlah produk yang dihasilkan. Hal ini juga akan memberikan 
kesempatan pada SDM untuk peningkatan penguasaan keterampilan dan teknologi. 
Selain itu pemanfaatan robot bagi industri di Indonesia akan memberi nilai positif 
dalam upaya peningkatan daya saing nasional serta sebagai upaya untuk akselerasi 
penguasaan teknologi khususnya perekayasaan robot. Dalam skripsi ini PLC 
digunakan sebagai Inovasi dalam pengembangan teknologi robot terutama untuk 
industri-industri yang telah menggunakan bantuan robot dalam proses produksinya. 
Sehingga diharapkan hal ini menjadi wahana yang tepat untuk meningkatkan 
kemampuan teori dan praktik para mahasiswa dalam pengembangan dan penguasaan 
teknologi robot. Robot dapat berjalan diatas lantai licin dengan warna dasar putih 
dengan diberi garis hitam sebagai acuannya dengan eror rata-rata sebesar 0,73% yang 
diambil dalam waktu 57 detik. Sedangkan eror rata-rata saat diberi gangguan sebesar 
10,15%. 
 
Kata Kunci : Counter, PLC, Robot, Timer 
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ABSTRACT 
Current robotic technology has been widely used by the industry to be able to 
increase the number produced products. It will also provided some opportunities to 
enhancing the mastery of human resources skills and technology. In addition, to the 
using of industrial robots in Indonesia, will give a positive value in improving 
national competitiveness as well as efforts to accelerate the mastery of engineering 
technology, especially robots. In this project, PLC is used as innovation in 
developing the application of robotic technology, especially for industries that have 
used the help of robots in the production process. So, we hope that this will improve 
the theory and practice of the students in the development and control of robotic 
technology. The robot can walk on slippery floors with a white base color with black 
lines as it’s reference with an average error of 0.73% which is taken within 57 
seconds. While the average error when we give the disruption of 10.15%. 
 
Keywords: Counter, PLC, Robot, Timer 
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Salah  satu  sistem pengendalian yang amat luas  pemakaiannya dan mudah 

untuk trouble-shooting konfigurasi sistem ialah Programmable  Logic  Controller. 

Penerapannya  meliputi  berbagai jenis industri mulai dari industri rokok, otomotif, 

petrokimia, kertas, bahkan  sampai  pada industri tambang,  misalnya   pada 

pengendalian  turbin  gas  dan  unit industri lanjutan hasil  pertambangan.  

Kemudahan transisi  dari sistem kontrol sebelumnya (misalnya dari  sistem  kontrol 

berbasis relay mekanis) dan kemudahan dalam konfigurasi sistem merupakan dua 

faktor utama yang mendorong populernya Programmable Logic Controller ini. Oleh 

karena itu perlu diterapkan sistem pengendalian robot otomatis  menggunakan 

Programmable Logic Controller. Sehingga dengan sistem ini diharapkan  mobilitas 

dari robot otomatis tersebut akan menjadi lebih baik lagi karena jika terjadi 

permasalahan hardware dan software  maka trouble shhoting nya pun akan menjadi 

lebih mudah. Dalam pengembangan sistem pengendalian robot  ini diperlukan 

kontroller Programmable Logic Controller yang memiliki dimensi mikro dan 

memiliki fasilitas PWM dengan eksekusi waktu dalam mikrosekon. Dengan ukuran 

dimensi Programmable Logic Controller yang mikro maka tidak akan menambah 

pembebanan pada robot sehingga pergerakan robot mampu berjalan lebih cepat. Bila 

memiliki fasilitas PWM dalam mikrosekon maka pengaturan kecepatan motor dapat 

memperoleh hasil yang lebih baik dengan respon yang cepat. 
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