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ABSTRAK 

 

 

 

 Projek ini adalah mengenai rekabentuk dan pelaksanaan bagi aplikasi sistem 

pengasingan. Ia terdiri daripada integrasi di antara sistem elektro-pnuematik dan 

pengawal logik aturcara (PLC). Kombinasi ini akan menghasilkan satu sistem automasi 

yang sempurna dan lengkap. Fungsi sistem ini adalah untuk mengasingkan objek metal, 

bukan metal, tinggi, rendah, hitam dan putih. Stesen-stesen dalam sistem ini adalah 

dikawal dengan menggunakan pengawal logik aturcara (PLC) yang mana ia digunakan 

sebagai pengawal utama (master) untuk sistem ini iaitu model OMRON CQMIH. 

Aplikasi ini dapat membantu para pelajar memahami konsep sistem automasi. 
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ABSTRACT 

 

 

 

 This project is about design and implementation of sorting system application. It 

comprises of integration between programmer logic controllers (PLC) and electro-

pneumatic system. The combination will produce a perfect automation system. The 

function of the system is for sorting metal, non-metal, high, low, black and white work 

piece. These stations are controlled using programmer logic controller (PLC) as a master 

controller for the system which is OMRON CQMIH model. 
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BAB 1 

 

 

 

PENDAHULUAN 

 

 

 

1.1 Pengenalan Projek 

 

 Projek ini adalah untuk melaksana dan membangunkan satu sistem pengasingan. 

Aplikasi perisian juga digunakan di dalam projek ini. Perkara yang paling penting 

dalam projek ini adalah integrasi  antara Programmable Logic Controller (PLC) dengan 

sistem elektro-pneumatik. PLC OMRON model CQM1H digunakan untuk mengawal 

keseluruhan urutan sistem ini. Projek ini terbahagi kepada dua seksyen iaitu bahagian 

mekanikal dan bahagian elektrikal. Bahagian mekanikal melibatkan lukisan mekanikal 

dan proses pembuatan. Manakala bahagian elektrikal melibatkan lukisan elektrikal, 

pendawaian elektrikal dan pengaturcaraan.  

 

 

1.2 Pernyataan Masalah Projek 

 

 Sistem ini direkabentuk sebagai kit pembelajaran terutamanya untuk pelajar-

pelajar kursus kawalan dan automasi. Projek ini direkabentuk atas sebab-sebab tertentu. 

Salah satu sebab adalah kerana makmal fakulti UTeM kekurangan kit pembelajaran 

yang melibatkan sistem pengasingan dan penyimpanan. Oleh itu, sistem yang direka ini 

boleh digunakan sebagai prototaip untuk sistem penyusunan dan penyimpanan dalam 

industri. Disebabkan kekurangan kit pembelajaran dalam makmal, para pelajar kurang 

mendapat pendedahan tentang elektro-pneumatik, penggerak mekanikal dan sistem 
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automasi. Dengan itu, rekabentuk sistem ini dapat memberi pendedahan kepada para 

pelajar bukan sahaja mengenai elektro-pneumatik, tetapi juga mengenai sensor, motor, 

pemacu dan penggerak elektrik. Selain itu, kit pembelajaran yang direkabentuk ini 

dapat dijadikan sebagai latihan praktikal iaitu berkaitan dengan pemasangan, pengujian 

dan juga dapat mempelajari integrasi sistem ini kepada PLC. 

 

 

1.3 Objektif Projek 

 

 Bagi mencapai matlamat projek ini, beberapa objektif telah ditetapkan sebagai 

panduan. Objektif-objektif tersebut adalah: 

 

• Melaksanakan sistem pengasingan automatik sebagai alat pembelajaran. 

• Merekabentuk dan mengaplikasi aturcara PLC. 

• Mengaplikasi konsep motor dan sensor. 

• Menghasilkan sebuah kit pembelajaran.  

 

 

1.4 Skop Projek 

 

Secara umumnya, skop dalam pelaksanaan projek ini adalah: 

 

• Pembinaan peralatan dan pelaksanaan terdiri daripada struktur mekanikal, 

sistem elektro-pneumatik, sensor, motor dan PLC. 

• Pembinaan dan pelaksanaan perisian ini melibatkan PLC OMRON model 

CQM1H. 
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BAB 2 

 

 

 

KAJIAN LITERATUR 

 

 

 

 Bab ini akan menerangkan tentang kajian-kajian untuk projek sebelum ini. Bab ini 

juga mengandungi teori-teori tentang komponen-komponen dan peralatan serta perisian 

yang digunakan dalam menjalankan projek ini. 

 

 

2.1 Kajian Pertama : Sistem Pengasingan Menggunakan Sensor 

 

 Sistem ini beroperasi dengan menggunakan pelbagai pengesan (sensor) sebagai 

pengasing produk-produk mengikut ciri-ciri yang dikehendaki seperti jenis, saiz dan 

warna. Apabila sensor mengesan produk, isyarat akan dihantar ke aturcara atau 

program yang mengawal sistem ini bagi menyusun produk mengikut ciri-ciri tertentu 

menggunakan sensor dan silinder pneumatik. 

 

 

2.2 Kajian Kedua : Sistem Pengasingan Menggunakan Silinder Pneumatik 

 

 Sistem ini beroperasi dengan menolak produk tertentu apabila dikesan. Contohnya 

untuk mengasingkan produk logam dan bukan logam. Pertama sekali produk diletakkan 

di atas conveyor. Kemudian produk bergerak dibawa oleh conveyor sehingga capacitive 

proximity sensor dan inductive proximity sensor mengesan produk logam seterusnya 

silinder pneumatik mendapat isyarat dan akan menolak produk tersebut ke lorong yang 
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lain [7] [8]. Begitu juga dengan produk bukan logam dimana apabila hanya satu sensor 

yang mengesan objek tersebut, silinder pneumatik yang satu lagi akan menolak produk 

tersebut. Oleh itu, untuk sistem ini, silinder pneumatik bertindak sebagai pengasing 

bagi produk-produk tersebut. 

 

 

2.3 Kesimpulan 

 

 Selepas membuat beberapa kajian tentang sistem pengasingan, terdapat beberapa 

kekurangan yang perlu dibaiki dan diubahsuai. Projek ini direkabentuk dengan 

menggabungkan kajian-kajian yang telah dibuat sebelum ini. Di dalam projek ini, 

sistem pneumatik masih digunakan tetapi bukan untuk mengasingkan produk logam 

dan bukan logam. Ianya diaplikasi untuk mengalihkan sesuatu produk ke atas conveyor 

dan memindahkan produk ke conveyor yang lain.  

 

 

2.4 Teori 

 

2.4.1 Sensor 

 

2.4.1.1 Inductive Proximity Sensor 

 

 Inductive proximity sensor digunakan untuk mengesan objek logam (metal). Ia 

beroperasi dibawah prinsip elektrik inductance. Inductance merupakan satu fenomena di 

mana arus yang didefinisikan mempunyai komponen magnetik mengaruhkan daya 

elektromotif (emf) dalam objek yang disasarkan. Inductive proximity sensor terdiri 

daripada empat komponen iaitu gegelung wayar, pengayun (oscillator), litar pengesan, 

dan litar keluaran di mana oscillator menghasilkan medan magnetik berbentuk donat 

mengelilingi lilitan gegelung yang terletak pada permukaan alat pengesan. Apabila 

objek logam melalui kawasan pengesanan sensor, litar eddy terbina dalam objek logam 

tersebut dan tertolak secara magnetik dan kemudian mengurangkan kawasan ayunan 
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(oscillation) inductive sensor. Litar pengesan bagi pengesan menerima atau memantau 

kekuatan pengayun (oscillator) dan memetik (trigger) keluaran daripada litar keluaran 

apabila pengayun (oscillator) tersebut dikurangkan kepada sesuatu tahap yang 

dikehendaki. [7] 

 

 Inductive proximity sensor menghasilkan medan elektromagnet dan mengesan 

kehilangan aruhan arus eddy (eddy current) apabila objek logam memasuki medan yang 

disasarkan. Medan tersebut dihasilkan oleh gegelung yang membaluti teras di mana ia 

digunakan oleh litar untuk menghasilkan ayunan (oscillation). Apabila sasaran objek  

memasuki medan elektromagnet yang dihasilkan oleh gegelung, gelombang akan 

dikurangkan dengan peningkatan arus eddy (eddy current). Jika sasaran objek 

mendekati pengesan dalam kawasan pengesanan, ayunan (oscillation) tidak dapat 

dihasilkan lagi. Maka litar pengesan akan berfungsi dan isyarat keluaran mengawal 

PLC. [9] 

 

Jadual 2.1: Kelebihan dan Kekurangan Inductive Sensor 

 

 Kelebihan Kekurangan 

• Tahan lama 

• Tahan pada permukaan kasar 

• Mudah digunakan 

• Dapat diramal 

 

• Jarak pengesanan yang terhad 

• Objek dikesan dari semua arah 
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Rajah 2.1: Jenis-jenis Inductive Proximity Sensor 

 

 

 
 

Rajah 2.2: Bahagian-bahagian Inductive Proximity Sensor 
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Rajah 2.3: Rajah Litar Inductive Proximity Sensor 

 

 

2.4.1.2 Capacitive Proximity Sensor 

 

 Capacitive proximity sensor digunakan untuk mengesan objek logam (metal) dan 

objek bukan logam (non-metal) seperti kertas, kaca, cecair, dan kain. Capacitive 

proximity sensor merupakan separuh kapasitor di mana satu plat capacitive diletakkan di 

hadapan sensor. Apabila objek melalui sensor tersebut, ia bertindak sebagai plat kedua 

dalam kapasitor dan juga bahan dielektrik. Pengesan tersebut mengukur capacitance 

yang dihasilkan. Selagi objek mempunyai pemalar dielektrik yang tidak sama dengan 

udara, ia akan dikesan dalam jarak yang dekat. Apabila dielektrik berubah, keluaran 

pengesan akan trigger di mana isyarat akan dihantar ke PLC. [8]  

 

 Permukaan pengesan bagi capacitive sensor terbentuk daripada dua elektrod 

logam kapasitor yang sepusat. Apabila objek mendekati permukaan pengesan, ia 

memasuki medan elektrostatik elektrod dan mengubah kemuatan (capacitance) dalam 

litar pengayun (oscillator). Dengan itu, pengayun mula berayun. Litar trigger membaca 

amplitud pengayun dan apabila mencapai tahap tertentu, keluaran sensor berubah. 

Apabila objek bergerak menjauhi pengesan, amplitud pengayun berkurang dan keluaran 

sensor bertukar pada kedudukan asal. [9] 
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Jadual 2.2: Kelebihan dan Kekurangan Capacitive Sensor 

 

Kelebihan      Kekurangan 

• Banyak kegunaan di mana boleh 

mengesan semua jenis bahan  

• Kecekapan tinggi 

• Boleh mengesan objek menembusi 

bekas 

 

• Jarak pengesanan yang lebih 

pendek 

• Sensitif 

• Gagal mengesan jika terlalu kotor 

 

 

 
 

Rajah 2.4: Capacitive Proximity Sensor 
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