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ABSTRAK 

 
Penerapan teknologi otomasi di industri telah menjadi kebutuhan 

penting dalam era revolusi industri 4.0 untuk meningkatkan efisiensi, 

kualitas, dan konsistensi produksi. Salah satu aplikasi otomasi adalah dalam 

proses penutupan botol (capping), yang sebelumnya dilakukan secara manual 

dan memiliki risiko tinggi terhadap kesalahan akibat faktor manusia (human 

error). Penelitian ini bertujuan untuk merancang dan mengimplementasikan 

sistem otomasi berbasis Programmable Logic Controller (PLC) pada mesin 

capper untuk industri alat kesehatan (ALKES). Mesin capper otomatis ini 

dirancang untuk menggantikan proses manual, dengan memanfaatkan sensor 

fotoelektrik, proximity, dan aktuator yang terintegrasi dengan PLC Omron 

CP2E-N dan inverter Danfoss FC-051. Proses Otomasi meliputi pendeteksian 

botol, penempatan tutup botol, dan pengetatan tutup botol secara efisien. 

Sistem juga menggunakan motor conveyor dan motor utama yang 

disesuaikan kecepatan putarnya melalui inverter untuk sinkronisasi proses. 

Hasil penelitian menunjukkan bahwa mesin capper berbasis otomasi mampu 

mengurangi ketergantungan pada tenaga kerja manusia, meminimalkan 

kesalahan dalam proses produksi, serta meningkatkan kapasitas produksi. 

Dengan demikian, implementasi sistem ini diharapkan dapat menjadi solusi 

berkelanjutan untuk memenuhi kebutuhan industri alat kesehatan yang 

semakin meningkat, khususnya dalam hal efisiensi dan kualitas proses 

penutupan botol. 

 

Kata Kunci: otomasi, mesin capper, Programmable Logic Controller 

(PLC), revolusi industri 4.0, alat kesehatan (ALKES). 
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ABSTRACT 

 
The application of automation technology in industries has become a 

crucial necessity in the era of Industry 4.0 to enhance efficiency, quality, and 

production consistency. One of the automation applications is in the bottle 

capping process, which was previously performed manually and had a high 

risk of errors due to human factors. This study aims to design and implement 

an automation system based on a Programmable Logic Controller (PLC) for 

a capping machine in the medical device (ALKES) industry. The automated 

capping machine is designed to replace manual processes by utilizing 

photoelectric sensors, proximity sensors, and actuators integrated with the 

Omron CP2E-N PLC and Danfoss FC-051 inverter. The automation process 

includes bottle detection, cap placement, and cap tightening efficiently. The 

system also uses a conveyor motor and a main motor, whose speed is adjusted 

through the inverter to synchronize the process. The results of the study show 

that the automated capping machine can reduce dependence on human labor, 

minimize errors in the production process, and increase production capacity. 

Thus, the implementation of this system is expected to be a sustainable 

solution to meet the growing needs of the medical device industry, 

particularly in terms of efficiency and quality in the bottle capping process. 

 

Keywords: automation, capping machine, Programmable Logic Controller 

(PLC), Industry 4.0, medical devices (ALKES). 
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