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Abstract 

Prototype mechanical screen for the pump house on a river will be discussed in this 
paper. The objective of mechanical screen is for lifting accumulated solid waste 
from the river banle This can be operated automatically by means of PLC 
(Programmable Logic Controller) or step by step manually operated by an operator. 

Prototype mechanical screen is designed to ease the lifting operation of solid waste 
collected on the river bank. However as a small simulator it is designed not to scale 
due to mechanical construction availability and cost. Mechanical screen consists of 
movable frame, a moving supporting base where the lifting arms and a racking 
device are mounted. The movable frame can travel along the river side to and fro, 
driven by a dc motor through a corrugated belt and gears. The lifting arms are 
pneumatically controlled through the corresponding cylinders and valves. A DC 
motor driven belt conveyer is used to convey solid waste that has been racked by 
the racking device to a waste collector. 
The accumulated waste is actually trapped on the screen that is installed in inclined 
position across the longitudinal side ofthe river. The central controller of the system 
isOMRONPLC CPM-IA 

The evaluation and measurement results of the prototype turn out that the errors are 
small enough so that it can be ignored. The performance test results show that the 
prototype is in line with the design objectives and its designation. 

Keywords: Mechanical Screen, Programmable Logic Controller. 
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Abstrak 

Prototype mechanical screen untuk rumah pompa pada sungai akan dibahas dalam 
makalah ini. Tujuan dari pembuatan mechanical screen ini adalah untuk 
mengangkat sampah padat yang terkumpul di tepi sungai. Hal ini dapat dikerjakan 
seeara otomatis dengan menggunakan PLC (Programmable Logic Controller) atau 
langkah demi langkah seeara manual oleh seorang operator. 

Prototype mechanical screen diraneang untuk memudahkan pekeIjaan mengangkat 
sampah padat yang terkumpul pada tepi sungai. Akan tetapi sebagai sebuah 
simulator kecil ini tidak diraneang berdasarkan skala dikarenakan alasan 
ketersediaan konstruksi mekanis dan harganya. Mechanical screen terdiri dari 
movable frame, suatu kerangka penopang yang bergerak dimana lengan pengangkat 
dan penggaruk sampah terpasang. Movable frame dapat bergerak sepanjang sungai 
seeara bolak balik, yang digerakan oleh sebuah motor de lewat sabuk bergerigi dan 
roda gigi. Sedangkan lengan pengangkat dikendalikan oleh sistem pneumatic lewat 
sejumlah silinder dan katup. Sebuah konveyor sabuk yang digerakan motor de 
dipakai untuk mengangkut sampah padat yang telah digaruk oleh penggaruk dan 
dibawa ke penampungan sampah. 

Sampah yang terkumpul sebenarnya terperangkap pada screen yang terpasang 
miring melintasi sisi panjang dari sungai. Kontroler utama dari sistem ini 
menggunakan OMRON PLC CPM-IA 

Hasil pengujian dan pengukuran dari prototype ini ternyata memiliki kesalahan 
yang sangat keeil sehingga dapat diabaikan. Hasil unjuk keIja alat menunjukan 
bahwa prototype telah memenuhi tujuan peraneangan dan peruntukannya. 

Kata kunci : Mechanical Screen, Programmable Logic Controller. 
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