APLIKASI PLC UNTUK PENGONTROLAN
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ABSTRAKSI

Perkembangen ilmu pengetahuan dan teknologi khususnya di bidang system
kontrol tidak terlepas dari suatu keinginan untuk mempermudah dan meringankan
pekerjaan atau masalah yang dihadapi dengan memperoleh hasil yang sebaik-
baiknya. Jadi tidak hanya sebagai sarana mempermudah dan mer.ngankan pekerjaan
namun juga dapat mengatur jalannya suatu operasional masyarakat umum yang
sering menjadi permasalahan khususnya di kota besar saat ini.

Pengaturan parkir mobil di kota besar seringkali menemui suatu kendala. Di
mana mobil yang parkir seringkali melebihi kapasitas area parkir yang ada. Sehingga
sering terjadi kekacauan dan hal-hal yan-g tidak diinginkan pada pengaturan parkir
tersebut.

Dengan menggunakan PLC (Programable Logic Controller) sebagai alat
system kontrol otomatis yang dirancang dengan motor stepper akan mengatur keluar
dan masuknya mobil yang hendak menggunakan area parkir tersebut.

PLC yang telah diprogran: sesuai jumlah kapasitas mobil yang muat di area
parkir tersebut akan mendeteksi mobil yang masuk dan keluar dengan melalui
mputan Limit Switch (LS). Jadi jumlah mobil tidak akan melebiht dari kapasitas yang
telah ditentukan. Diharapkan dengan pengaturan ini mampu mengatasi permasalahan

di kota besar, khususnya pada masalah tempat parkir mobil.
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