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ABSTRAK  

 

Area terbatas di lingkungan Istana Kepresidenan Republik Indonesia di Kota Bogor, masih berupa 

penghalang (barrier) yang dioperasikan secara manual melalui pengaktifan kontaktor magnetik sebagai pengendali 

sistem hidrolik silinder untuk penggerakan penghalang. Upgrading terhadap sistem tersebut menjadi suatu 

keniscayaan sehingga perlu keberadaan sistem berbasis programmable logic controller (PLC) dengan kemampuan 

operasi secara cepat dan akurat agar diperoleh peningkatan hasil secara kuantitas maupun kualitas. Pembuatan 

sistem berbasis PLC yang diintegrasikan ke sistem sensor-transduser dan sistem penggerak aktuator difungsikan 

sebagai penggerak miniatur road blocker secara otomatis pada keamanan area terbatas. Data diperoleh dari setiap 

tahapan, yaitu (i) pembuatan struktur miniatur road blocker, penempatan sensor-transduser, pemasangan motor dc 

untuk sistem hidrolik, (ii) pembuatan papan operasi, pengawatan, dan pemasangan sistem PLC, (ii) pemrograman 

sistem PLC berbasis pada ladder diagram, dan (iii) pengukuran kinerja sistem kendali. Hasil diperoleh berupa 

purwarupa sistem, struktur program, dan kinerja sistem. Berdasarkan hasil penelitian dapat disimpulkan bahwa 

perolehan bentuk fisis sistem elektronis berbasis PLC telah terintegrasi secara perangkat keras (hardware) dan 

perangkat lunak (software) sehingga dapat digunakan sebagai model sistem keamanan untuk area terbatas melalui 

pengoperasian secara otomatis miniatur road blocker. 

 

Kata kunci: sistem kendali berbasis PLC, automasi pengoperasian, silinder hidrolik sebagai penggerak road 

blocker, keamanan area terbatas. 

 

ABSTRACT 

 

A confined area within the Presidential Palace of the Republic of Indonesia in the City of Bogor is still a 

barrier that is operated manually through activation of magnetic contactor to drive the cylindrical hydraulic system 

to actuate the barrier. Upgrading the system is a necessity, so it is necessary to have a system based on a 

programmable logic controller (PLC) with the ability to operate quickly and accurately, in order to obtain 

increased results in quantity and quality. Manufacture of a PLC-based system that is integrated into a sensor-

transducer system and an actuator drive system to function as a miniature road blocker drive automatically in 

restricted area security. Data were obtained from each stage, namely (i) making the miniature road blocker 

structure, placing the sensor-transducer, installing the DC motor for the hydraulic system, (ii) making the operation 

board, wiring and installing the PLC system, (ii) programming the PLC system based on ladder diagram, and (iii) 

measurement of control system performance. The results obtained are system prototypes, program structures, and 

system performance. Based on the results, it can be concluded that the acquisition of the physical form of a PLC-

based electronic system has been integrated into hardware and software, so that it can be used as a security system 

model for a limited area through the automatic operation of miniature road blockers. 

 

Keywords: PLC-based driver system, the automation for operating, cylindrical hydraulic as a driver of the road 

blocker, the security for a confined area. 
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PENDAHULUAN  

 

Purwarupa sistem kendali berbasis 

programmable logic controller (PLC) atau 

pengontrol logika terprogram dimaknai sebagai 

sebuah miniatur sistem berbantuan perangkat 

elektronika [1]-[6] yang dilengkapi dengan 

prasarana pendukung untuk cakupan dan/atau 

kegunaan tertentu. Sistem berbasis PLC dengan 

kemampuan operasi secara cepat dan akurat telah 

menjadi suatu keniscayaan, sehingga peningkatan 

hasil secara kuantitas maupun kualitas dapat 

diperoleh [7]-[11]. Kenyataan yang ada saat ini, 

area terbatas di lingkungan Istana Kepresidenan 

Republik Indonesia di Jalan Haji Insinyur 

Djuanda nomor 1, Kelurahan Paledang, 

Kecamatan Bogor Tengah, Kota Bogor, masih 

dengan pengoperasian sistem penghalang 

(barrier) secara manual. Mekanisme secara 

manual dilakukan melalui penekanan terhadap 

push-button untuk pengaktifan kontaktor 

magnetik sebagai penyambung dan pemutus arus 

listrik untuk pengendali sistem silinder hidrolik 

sebagai penggerak penghalang (barrier). 

Keamanan area terbatas (the security for the 

confined area) merupakan mekanisme 

pengamanan daerah dengan keterbatasan dan 

pembatasan tertentu yang tidak dapat digunakan 

untuk lalu-lalang sembarang kendaraan [12]. 

Beberapa penjelasan tersebut merupakan alasan 

pemilihan judul artikel ini, sehingga pembuatan 

purwarupa sistem kendali berbasis PLC untuk 

automasi pengoperasian road blocker pada area 

terbatas di Istana Kepresidenan dapat 

terimplementasikan. 

Sejumlah state-of-the-art penelitian 

sebelumnya dan terkait erat dengan penelitian ini 

menjadi acuan khusus. Sistem kendali berbasis 

PLC terimplementasikan [13]-[18] sesuai konsep 

sebagai perangkat pengontrol untuk mekanisme 

automasi sederhana terhadap sejumlah peranti 

(instrumentasi) elektronis [19]-[23] sangat 

berkaitan dengan pemilihan terhadap merek dan 

tipe PLC [13]-[18], dilengkapi dengan jenis dan 

tipe sistem sensor-transduser terhubung di jalur 

(porta) masukan (input) pada PLC, termasuk 

juga beberapa sistem penggerak aktuator 

dihubungkan ke porta keluaran (output) pada 

PLC [30], [13]-[18], [19]-[23], maupun 

keberadaan struktur sintaks program komputer 

yang telah dibuat (a built program atau user 

program) [24]-[27]. Beberapa sistem kendali 

berbasis PLC berbentuk simulator digunakan 

untuk keperluan tertentu atau sebagai sebuah 

sistem tertentu, seperti (i) sistem penyortiran 

material [13], (ii) sistem pengoperasian miniatur 

badan jembatan pada perlintasan jalur kapal [14], 

(iii) sistem pengoperasian rejection system [15], 

[16], (iv) sistem pengisian cairan ke dalam botol 

dan pemasangan tutup botol [17], maupun (v) 

simulator untuk sistem pemberian label dan 

pemisahan botol [18]. 

Pengoperasian otomatis sebuah road 

blocker [10] untuk pengamanan area terbatas 

merupakan target ketercapaian penelitian ini, 

sehingga dipilih rumusan masalah yang berkaitan 

dengan topik penelitian tentang pemanfaatan 

sistem instrumentasi dan mekanisme automasi 

terkendali oleh sebuah PLC dengan acuan 

penelitian sebelumnya  [13]-[18] yang 

difungsikan sebagai sebuah sistem kendali 

berbasis PLC untuk pengoperasian otomatis road 

blocker pada mekanisme keamanan area terbatas 

di lingkungan Istana Kepresidenan Republik 

Indonesia di Kota Bogor. Struktur penelitian saat 

ini merupakan sebuah penelitian yang dapat 

direalisasikan dalam bentuk penggambaran 

skematis untuk rumusan masalah. Diagram 

skematis rumusan masalah, seperti ditunjukkan 

pada Gambar 1. 

 

Pengoperasian 
Sistem Hidrolik

Untuk 
Penggerakan 
Penghalang

Tekan
push-button

Aktivasi/Deaktivasi
Kontaktor Magnetik

keluaran proses 

Dibuatkan Purwarupa
Sistem Kendali Berbasis PLC

 

masukan 

PLC
“Mitsubishi FX2N”

Otomasi 
Pengoperasian 
Sistem Hidrolik

Untuk
Penggerakan
Road Blocker

#1 dan #2

push-button

Sensor Jarak

Sensor RFID

 

Gambar 1. Diagram skematis rumusan masalah 

 

Berpedoman kepada alinea rumusan masalah 

melalui penggambaran dalam bentuk diagram 

skematis, maka pada penelitian ini ditetapkan tiga 

sasaran penelitian yang meliputi (i) membuat 

bentuk fisis prototipe sistem elektronis berbasis 

PLC Mitsubishi FX2N-32MR,  

(ii) mengintegrasikan sistem dan memrogram 

sistem PLC, dan (iii) mengukur kinerja sistem. 

Pencapaian sasaran penelitian dilakukan untuk 

perolehan manfaat penelitian, yaitu (i) pembuatan 

fisis prototipe sistem elektronis berbasis PLC 

digunakan sebagai pedoman untuk 

pengintegrasian dan pemrograman sistem PLC, 
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(ii) pengintegrasian dan pemrograman sistem 

PLC digunakan sebagai pedoman untuk 

pengukuran kinerja sistem, dan (iii) pengukuran 

kinerja sistem digunakan sebagai pedoman 

pembuatan prototipe sistem elektronis berbasis 

PLC untuk pengelolaan area terbatas melalui 

pengoperasian silinder hidrolis sebagai 

penggerak road blocker secara otomatis. 

 

(i) Konstruksi miniatur road blocker, penempatan sensor-
transduser, pemasangan motor dc untuk sistem hidrolik dan 

(ii) Pembuatan papan operasi, pengawatan (wiring), dan 
pemasangan sistem PLC

Pembuatan struktur miniatur road blocker, penempatan 
sensor-transduser, dan pemasangan sistem hidrolik

Apakah pembuatan
struktur miniatur road blocker,

penempatan sensor-transduser, dan emasangan
sistem hidrolik, sudah dilakukan

dan sesuai?

mulai

Membuat Struktur Fisis Purwarupa
Sistem Berbasis PLC

MEKANISME OTOMATIS BERBASIS PLC
UNTUK PENGELOLAAN AREA TERBATAS

MELALUI PENGOPERASIAN HIDROLIK SILINDER
SEBAGAI PENGGERAK ROAD BLOCKER

belum

ya

Pembuatan papan operasi, pengawatan, dan 
pemasangan sistem PLC

belum

Apakah pembuatan
papan operasi, pengawatan, dan
pemasangan sistem PLC, sudah

dilakukan dan sesuai?

ya

A

Membuat Struktur Program Berbantuan 
Ladder Diagram untuk Sistem PLC

Penentuan algoritma, untuk penyesuaian 
pemasangan NC dan NO terhadap mekanisme 

operasisistem kendali

Apakah penentuan algoritma,
sudah dilakukan dan sesuai? belum

ya

(i) Penentuan algoritma dan (ii) Penyusunan sintaks 
program berbantuan ladder diagram

 
Gambar 2.a Diagram alir metode penelitian 

(berlanjut) 

 
BAHAN DAN METODE 

 
Berpedoman kepada sasaran penelitian, 

maka dibuat tahapan-tahapan pelaksanaan yang 
terdapat di metode penelitian berbentuk diagram 
alir (flow chart) sebagai sebuah algoritma yang 

didasarkan kepada setiap sasaran penelitian [28]-
[32]. Diagram alir metode penelitian, seperti 
ditunjukkan pada Gambar 2(a-b). Berdasarkan 
Gambar 2 dapat dijelaskan, bahwa untuk 
pencapaian setiap sasaran penelitian diperlukan 
sejumlah tahapan pelaksanaan. 

 

selesai

Pengamatan dan pengukuran waktu proses 
pengangkatan/penurunan mniatur road blocker

Apakah pengamatan
dan pembacaan, sudah dilakukan dan 

sesuai?

ya

belum

Penyusunan ladder diagram, untuk penyesuaian 
alamat input dan output dan penyimpanan data ke 

dalam memori di PLC

belum

Apakah penyusunan ladder diagram,
sudah dilakukan dan sesuai?

ya

Mengukur Kinerja Sistem

(i) Kinerja saat sinkronisasi antara purwarupa sistem kendali 

dan mekanisme proses pada PLC, (ii) Pengamatan terhadap 

pembacaan sensor-sensor terpasang, dan (iii) Pengamatan 

dan pengukuran waktu proses pengangkatan/penurunan 

mniatur road blocker berbantuan sistem hidrolik.

Sinkronisasi antara purwarupa sistem kendali 
dan mekanisme proses pada PLC

Apakah sinkronisasi,
sudah dilakukan dan sesuai?

ya

belum

Pengamatan terhadap pembacaan sensor-sensor 
terpasang

Apakah pengamatan
terhadap pembacaan, sudah dilakukan 

dan sesuai?belum

ya

A

 
 

Gambar 2.b Diagram alir metode penelitian 

(lanjutan) 

 

Pembuatan Bentuk Fisis Sistem Kendali 

Berbasis PLC Mitsubishi FX2N-32MR 

Pembuatan konstruksi fisis sistem kendali 

berbasis PLC, meliputi (i) miniatur road blocker, 

penempatan sistem sensor-transduser; dan 

pemasangan pompa untuk hidrolik; dan (ii) papan 

operasi, pengawatan, dan pemasangan sistem 

PLC. 
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Pembuatan Struktur Program Berbantuan 

Ladder Diagram untuk Sistem PLC 

Pembuatan struktur program berbasis, 

dilakukan melalui langkah-langkah (i) penentuan 

algoritma, untuk penyesuaian pemasangan 

Normally Closed (NC) dan Normally Opened 

(NO) terhadap mekanisme operasi prototipe 

sistem elektronis, dan (ii) penyusunan ladder 

diagram, untuk pemberian alamat input dan 

output dan penyimpanan data ke dalam memori 

di PLC. 

 

Pengukuran Kinerja Sistem Berbasis PLC 

Pengukuran kinerja sistem kendali meliputi 

(i) Kinerja saat sinkronisasi antara purwarupa 

sistem kendali dan mekanisme proses pada PLC, 

(ii) pengamatan terhadap pembacaan sensor-

sensor terpasang, dan (iii) pengamatan dan 

pengukuran awal waktu proses 

pengangkatan/penurunan miniatur road blocker 

berbantuan sistem hidrolik silinder. 

 

HASIL DAN PEMBAHASAN 

 
Struktur Fisis Purwarupa Sistem Berbasis 
PLC 

Bentuk fisis prototipe sistem elektronis 

berbasis PLC melalui konstruksi miniatur road 

blocker pada keamanan area terbatas dilakukan 

dengan pembuatan miniatur road blocker, 

penggerak sistem hidrolik, dan pengawatan 

terintegrasi. Diagram skematis prototipe sistem 

elektronis berbasis PLC, seperti ditunjukkan pada 

Gambar 3. 

 

 
Gambar 3. Diagram skematis prototipe sistem 

elektronis berbasis PLC 

 
Berdasarkan Gambar 3 dapat dijelaskan, bahwa 
tegangan masukan 220 Vac untuk switched-mode 
power supply (SMPS) disambungkan pada jalur 
catu daya di PLC, sedangkan catu daya 12 Vdc 
untuk keperluan komponen kontrol, agar sistem 
elektronis dapat dioperasikan. 

 

 
#a) miniatur road blocker 

 
#b) penempatan sejumlah sistem sensor-

transduser 

Keterangan pada 
gambar: 
 
#1) sensor jarak 
ping, berfungsi 
untuk penutupan 
jalan 
 
#2) sensor jarak 
ping, berfungsi 
untuk pembukan 
akses jalan 
 
#3) sensor jarak 
ping, berfungsi 
untuk penutupan 
jalan, agar 
kendaraan yang 
melintas tidak 
lebih dari satu 
kendaraan 
 

 
Gambar 4. Penampang fisis miniatur road 
blocker dan penempatan sejumlah sensor-

transduser 
 

Keluaran switched-mode power supply    
12 Vdc (kutub positif) dihubungkan ke koil 
modul relai 4 channel, termasuk ke sensor-
sensor, dan ke jalur masukan pada rangkaian, 
sedangkan keluaran pada rangkaian relai sebagai 
jalur catu daya untuk motor dc penggerak silinder 
hidrolik. Semua masukan maupun keluaran PLC 
berupa NPN yang artinya semua masukan pada 
PLC adalah common negative dan keluaran PLC 
juga common negative. Porta masukan pada 
sistem PLC, meliputi (i) push button ON, (ii) 
push button OFF, (iii) modul RFID reader, dan 
(iv) sensor-sensor dengan semua jalur masukan 
tersambung common negative (kutub negatif catu 
daya 12 Vdc). Porta keluaran pada modul PLC 
dihubungkan ke kutub negatif koil modul relai 4 
channel. 
Fisis miniatur road blocker, penempatan sistem 
sensor-transduser, dan pemasangan motor dc 
untuk penggerak hidrolik silinder 

Fisis miniatur road blocker sebagai media 
penginstalan sistem pengoperasian berbasis PLC. 
Bagian-bagian dari fisis sistem elektronis, yaitu 
(i) badan road blocker terbuat dari pelat besi 
ukuran 0,7 dengan lembar multi-plex dengan 
ketebalan 9 mm sebagai alas miniatur road 
blocker, dudukan motor dc penggerak silinder 
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hidrolik, (ii) penempatan sensor pada badan road 
blocker, dan (iii) pengawatan terintegrasi.  
Penampang fisis miniatur road blocker dan 
penempatan sejumlah sensor-transduser, seperti 
dijunjukkan pada Gambar 4. 

Berdasarkan Gambar 4 dapat dijelaskan 
bahwa pembuatan miniatur road blocker 

dilakukan melalui penyambungan antar material 
dengan mur-baut. Kayu lapis “multiplex” yang 
berada di tengah akses sebagai badan road 
blocker sekaligus terhubung ke silinder hidrolik 
untuk pengangkatan road blocker, sedangkan 
pada Gambar #b) berupa pelat besi digunakan 
untuk penempatan sensor jarak.

 

 
Keterangan pada gambar: 
1. Modul PLC Mitsubishi FX2N-32MR 
2. Switched-mode Power Supply 12 Vdc 5A 
3. Push Button untuk Start dan Emergency 

Stop. 

4. Modul untuk penggerak Linear 
Actuator 

5. Modul RFID Reader 
6. Modul relai dengan 4 channel 
7. Modul untuk Distance Sensor 

8. Tampilan dari RFID Reader 
9. Tampilan dari penggerak 

Linear Actuator 
10. Tampilan dari Distance 

Sensor 

 
Gambar 5. Pemasangan sejumlah komponen pada papan sistem kendali 

 
 

 
Papan operasi, pengawatan, dan pemasangan 
sistem PLC 

Setiap komponen terpasang dan saling 

terintegrasi dalam sistem elektronis berbasis PLC 

untuk automasi pengendalian road blocker.  

Pemasangan sejumlah komponen pada sistem 

elektronis, seperti ditunjukkan pada Gambar 5. 
Berdasarkan Gambar 5 dapat dijelaskan 

bahwa komponen-komponen disusun dan 
dilakukan pengintegrasian pengawatan pada 
lembaran akrilik; terdapat dua jalur catu daya, 
yaitu catu daya 220 Vac dan 12 Vdc dengan 
masukan (input) dan keluaran (output) pada PLC 
digunakan sepatu kabel berbeda untuk kutub 
positif dan negative penghubungan ke catu daya 
220 Vac dengan tusuk kontak. 
 

Struktur Program Berbasis Ladder Diagram 
untuk Sistem PLC 

Pemrograman sistem PLC didasarkan pada 
penentuan algoritma dan penyusunan ladder 
diagram berbantuan aplikasi GX Developper/GX 
Work untuk penyesuaian pemasangan NC dan 
NO dan pemberian alamat input dan output saat 
penyusunan ladder diagram dan penyimpanan 
data ke dalam memori di PLC.  
 
Penentuan algoritma 

Penentuan algoritma digunakan untuk 

pemasangan NC dan NO yang disesuaikan 

dengan mekanisme operasi purwarupa sistem 

kendali. Algoritma pemrograman dibuat dalam 

berbentuk flow chart. Algoritma berbentuk flow 

chart untuk automasi pengoperasian, seperti 

ditunjukkan pada Gambar 6. 

http://dx.doi.org/10.37209/jtbbt.v12i2
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Gambar 6. Algoritma berbentuk flow chart untuk automasi pengoperasian 

 
Penyusunan ladder diagram 

Penyusunan ladder diagram digunakan 
untuk penyesuaian alamat input dan output dan 
penyimpanan data ke dalam memori di PLC. 

Salah satu tampilan susunan ladder diagram, 
seperti ditunjukkan pada Gambar 7. 

 

 

 
 

Gambar 7. Salah satu tampilan susunan ladder diagram 
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Pengalamatan input dan output pada PLC harus 
ditentukan untuk kemudahan dalam proses 
pemrograman dan pengawatan antar komponen. 
Pengalamatan input dan output untuk PLC 
Mitsubishi FX2N-32MR, seperti ditunjukkan 
pada Tabel 1. 
 
Tabel 1. Pengalamatan input dan output untuk 

PLC Mitsubishi FX2N-32MR 
 

Input Output 

Alamat 

PLC 

Alamat 

Purwarupa 

Alamat 

PLC 

Alamat 

Purwarupa 

X000 
Push-button 

“START” 
Y000 

Interlock untuk 

“START” device 

X001 
Push-button 

“STOP” 
Y001  

X002 

Sensor RFID 

untuk buka 

“gerbang” 

Y002  

X003 

Sensor Jarak 

untuk tutup 

“gerbang” 

Y003  

X004 

Sensor Jarak 

untuk buka 

“gerbang” 

Y004 

Penggerak motor 

dc untuk 

pembukaan 

“gerbang” 

X005 

Sensor Jarak 

untuk tutup 

“gerbang” 

Y005 

Penggerak motor 

dc untuk 

penutupan 

“gerbang” 

X006 

Sensor Jarak 

untuk pembaca 

kendaraan 

Y006 

Penggerak motor 

dc untuk 

pembukaan 

“gerbang keluar” 

X007  Y007 

Penggerak motor 

dc untuk 

penutupan 

“gerbang keluar” 

 
Berdasarkan Tabel 1 dapat dilakukan 
penyimpanan data pada memori PLC yang 
didahului oleh oleh proses compiling dan 
uploading struktur ladder diagram. 
 
Kinerja Sistem Kendali Berbasis PLC 

Subbab ini meliputi (i) kinerja saat 
sinkronisasi antara purwarupa system kendali dan 
mekanisme pada system PLC, (ii) pengamatan 
terhadap pembacaan sensor-sensor terpasang, dan 
(iii) pengamatan dan pengukuran awal waktu 
proses pengangkatan/penurunan mniatur road 
blocker. Kinerja sistem kendali untuk 
pengoperasian otomatis miniatur road blocker 
dengan kontrol PLC berpedoman pada rancangan 
awal. Purwarupa pengoperasian miniatur road 
blocker dalam satu mode, yaitu mode auto. 
Sistem pengoperasian miniatur badan road 
blocker dalam posisi operasi, maka program 
pengoperasian miniatur road blocker pada PLC 

kondisi aktif. Papan pengoperasian miniatur 
badan road blocker, meliputi (i) push-button 
“START” yang difungsikan untuk pengoperasian 
sistem masukan dan pengeluaran pada PLC, dan 
(ii) push-button “EMERGENCY STOP” 
difungsikan sebagai pemutus sistem untuk 
pencegahan apabila terjadi “error” pada  sistem 
dan untuk pengisolasian pada area terbatas. 

Pengamatan terhadap pembacaan sensor-
sensor pada sistem kendali pengoperasian 
miniatur road blocker dapat diamati dari prinsip 
operasi purwarupa sistem kendali, yaitu, (a) step 
pengaktifan perangkat, melalui (i) kepastian 
tegangan pasokan untuk sistem sebesar 220 Vac 
telah siap (stand by) dan (ii) dipastikas sistem 
PLC dalam posisi “RUN”; (b) untuk 
pengoperasian perangkat dilakukan dengan auto, 
untuk pembacaan kendaraan masuk diperoleh 
dari posisi sensor RFID, dengan urutan step 
pertama posisi PLC sudah “RUN” dengan 
penekanan push-button warna hijau dan kondisi 
jalur masuk road blocker turun ketika modul 
RFID deteksi kartu yang sudah disesuaikan, road 
blocker terangkat dan ketika sensor jarak deteksi 
keberadaan kendaraan yang sudah lewat dengan 
batas maksimal 1 kendaraan, dan dalam posisi 
jalan keluar road blocker akan turun apabila 
kendaraan terdeteksi oleh sensor jarak PING, 
naik kembali apabila sensor jarak PING deteksi 
maksimal 1 kendaraan yang keluar area tersebut, 
dan apabila kendaraan ke-2 lakukan terobosan, 
maka kendaraan tersebut terhalang oleh road 
blocker.  Berdasarkan prinsip operasi purwarupa 
sistem kendali, dapat diamati untuk sensor-sensor 
terpasang pada purwarupa sistem kendali, apakah 
sudah berfungsi seperti yang sudah diprogramkan 
ke dalam sistem PLC. 

Pengamatan dan pengukuran awal waktu 

proses berupa kondisi saat 

pengangkatan/penurunan miniatur road blocker 

berbantuan sistem hidrolik, merupakan salah satu 

tolok ukur apakah purwarupa sistem kendali telah 

beroperasi secara normal dan sesuai dengan yang 

diinginkan. Pengamatan dan pengukuran waktu 

proses pengangkatan/penurunan miniatur road 

blocker, seperti ditunjukkan pada Tabel 2. 
 

Tabel 2. Pengamatan dan pengukuran waktu 
proses penurunan/pengangkatan miniatur road 

blocker 
 

Uji Coba; Kondisi Penurunan Pengangkatan 

#1; Jalur Masuk 10,23 detik 10,31 detik 

#1; Jalur Keluar 10,2 detik 10,32 detik 

#2; Jalur Masuk 10,2 detik 10,3 detik 

#2; Jalur Keluar 10,25 detik 10,3 detik 

http://dx.doi.org/10.37209/jtbbt.v12i2
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Berdasarkan Tabel 2 ditunjukkan bahwa proses 

pengangkatan miniatur road blocker berbantuan 

sistem hidrolik lebih lama dengan selisih waktu 

pada kisaran 0,05 sampai 0,12 detik 

dibandingkan proses penurunan miniatur road 

blocker. Hal itu lebih ditekankan kepada 

keberadaan gaya gravitasi bumi. 

 

KESIMPULAN DAN SARAN  

 

Kesimpulan 

Berdasarkan hasil dan pembahasan, maka 

dapat ditarik kesimpulan sesuai sasaran 

penelitian. Perolehan bentuk fisis sistem 

elektronis berbasis PLC telah terintegrasi secara 

perangkat keras (hardware) dan perangkat lunak 

(software), sehingga dapat digunakan model 

keamanan area terbatas melalui pengoperasian 

secara otomatis miniatur road blocker. Kinerja 

sistem kendali ditekankan kepada saat 

sinkronisasi antara purwarupa sistem kendali dan 

mekanisme pada sistem PLC, pengamatan 

terhadap pembacaan sensor-sensor terpasang, dan 

pengamatan dan pengukuran waktu proses 

pengangkatan/penurunan miniatur road blocker.  

 

Saran 

Saran untuk pengembangan penelitian ini 

pada masa mendatang berupa penambahan sistem 

berbasis kamera secara online agar dapat 

dilakukan perekaman secara terus-menerus.  
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