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ABSTRAK 

 

Programmable Logic Controller (PLC) adalah alat yang dapat mengontrol suatu 

jalannnya proses melalui input atau output digital maupun analog.  Salah satu manfaat 

PLC adalah dapat digunakan sebagai kontrol kecepatan motor.  Pada kontrol kecepatan 

motor diperlukan inverter sebagai pengatur frekuensi output pada motor induksi 3 fasa. 

Selain pengaturan kecepatan motor, inverter dapat juga berfungsi untuk pengasutan 

motor forward- reverse. Pada pengoperasian inverter, inverter harus dilakukan setting 

parameter sesuai deskripsi kerja yang diinginkan. Pada modul ini menggunakan PLC 

sebagai pengendali yang terintegrasi dengan inverter yang telah disetting parameter 

inverter tersebut. Pada modul ini menggunakan SCADA sebagai perangkat monitoring 

dan juga kontrol pada sistem pengendalian kecepatan motor.  Pada kontrol kecepatan ini 

digunakan Rotary Encoder sebagai sensor kecepatan . Rotary Encoder  berfungsi 

untuk membaca Pulse per minute (PPM) lalu dikonversikan menjadi rotasi per 

menit (RPM). Hasil ukur kecepatan dari Rotary encoder dapat terbaca pada 

halaman SCADA sebagai informasi kecepatan pada sistem kontrol kecepatan 

motor. Pada sistem pengendali dan pemonitor kecepatan motor, output PLC 

menontrol Logic Input inverter sehingga didapatkan frekuensi dari 20 Hz sampai 

50 Hz dengan kecepatan putar rotor yang didapat dari 950 Rpm sampai 2385 

Rpm dan diperoleh slip dari 0,14% sampai dengan 0,21%. 

Kata Kuci :  Inverter,  motor induksi 3 fasa, PLC,  Rotary Encoder, SCADA 
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ABSTRACT 

 

Programmable Logic Controller (PLC) is a device that can control a process 

through digital or analog input or output. One of the benefits of PLC is that it can 

be used as a motor speed control. In controlling the speed of the motor, an 

inverter is needed as a regulator of the output frequency of a 3-phase induction 

motor. In addition to motor speed regulation, the inverter can also function for 

forward-reverse motor starting. In the operation of the inverter, the inverter must 

be set parameters according to the desired job description. This module uses a 

PLC as a controller which is integrated with an inverter that has set the inverter 

parameters. This module uses SCADA as a monitoring device and also controls 

the motor speed control system. In this speed control, a Rotary Encoder is used as 

a speed sensor. Rotary Encoder functions to read Pulse per minute (PPM) and 

then convert it into rotations per minute (RPM). The speed measurement results 

from the Rotary encoder can be read on the SCADA page as speed information on 

the motor speed control system. In the motor speed control and monitoring 

system, the PLC output controls the Logic Input inverter so that the frequency is 

from 20 Hz to 50 Hz with the rotor rotational speed obtained from 950 Rpm to 

2385 Rpm and slip is obtained from 0.14% to 0.21%. 

 

Keywords: 3 phase induction motor, Inverter, PLC, Rotary Encoder,  SCADA 
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BAB I  

PENDAHULUAN 

1.1. Latar Belakang  

Pada perkembangagan teknologi pada dunia industry maupun pendidikan 

Programmable Logic Controller (PLC) memegang peranan yang sangat penting. 

Sejalan dengan perkembangan tersebut, maka kebutuhan dalam sistem kontrol 

membuat pemograman PLC berkembang. Banyak sekali Fungsi PLC pada dunia 

pendidikan  dan juga pada dunia industri salah satunya adalah kontrol motor induksi 

menggunakan PLC .  

PLC menyederhanakan proses sistem kontrol, karena biasanya proses sistem 

kontrol  sangat kompleks. Pengontrolan menggunakan cara konvensional dengan 

menggunakan relay biasanya menggunakan banyak relay dan dirancang sedemikian 

rupa sehingga membentuk sistem kontrol yang diinginkan. Pada cara konvensional 

memerlukan banyak pengkabelan sehingga jika terjadi masalah maka akan sulit dalam 

menemukan dan menyelesaikan masalah yang terjadi dalam pengoperasiannya. PLC 

memiliki beberapa kelebihan diantaranya adalah lebih mudah dalam melakukan 

perubahan dalam sistem kontrol karena pada PLC tidak perlu melakukan pengkabelan 

yang rumit dan banyak.  

Pada modul Pengendalian dan Pemonitor Kecepatan Motor ini memerlukan 

pemrograman PLC sebagai kontrol untuk inverter dalam mengatur kecepatan motor. 

Dalam mengatur kecepatan motor dapat dengan mengubah jumlah kutub motor atau 

dengan mengubah frekuensi keluaran ke motor menggunakan inverter. Hal tersebut 

yang melatar belakangi penulis untuk mengangkat sub judul Penerapan PLC pada 

Pengendali dan Pemonitor Kecepatan Motor. 

1.2. Perumusan Masalah  

Berdasarkan latar belakang tersebut, maka dapat dirumuskan beberapa 

permasalahan yang timbul yaitu sebagai berikut: 

1. Bagaimana cara kejra PLC dari Pengendali dan Pemonitor Kecepatan Motor Induksi 

3 fasa? 
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2. Bagaimana pemrograman PLC dari Pengendali dan Pemonitor Kecepatan 

Motor Induksi 3 fasa? 

3. Bagaimana cara kerja dari pembacaan sensor kecepatan menggunakan 

rotary encoder? 

1.3.  Tujuan  

Tugas akhir ini dibuat dengan tujuan sebagai berikut : 

1. Dapat memprogram PLC pada modul Pengendali dan Pemonitor 

Kecepatan Motor Induksi 3 fasa 

2. Menjelaskan cara kerja dari PLC Pengendali dan Pemonitor Kecepatan 

Motor Induksi 3 fasa 

1.4. Luaran 

Luaran dari Tugas Akhir ini adalah tersedianya alat alat Pengendali dan 

Pemonitor kecepatan motor 3 Phase yang akan menghasilkan : 

1. Buku laporan Tugas Akhir 

2. Buku laporan BTAM 

3. Protototipe alat pengendali kecepatan motor induksi berbasis PLC 

4. Pemrograman PLC pada modul Pengendalian dan Pemonitor Kecepatan 

Motor Induksi 3 fasa. 

5. Jobsheet modul Pengendalian dan Pemonitor Kecepatan Motor Induksi 3 

fasa. 
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BAB V 

PENUTUP 

 

5.1.Kesimpulan 
Berdasarkan hasil pembuatan alat pengendalian kecepatan motor induksi 3 

fasa , penulis menarik beberapa kesimpulan : 

1. Jika menggunakan Ethernet/LAN untuk terkoneksi dengan PLC pada settingan ini 

menggunakan IP addres 192.168.0.10 dan subnet mask 255.255.255.0 

2. Pengendalian kecepatan motor dioperasikan melalui PLC yang terhubung ke logic 

input inverter yang telah disetting parameternya 

3. Penggunaan High Speed Counter  pada program PLC berfungsi untuk menerima pulse 

dari rotary encoder. 

4. Nilai kecepatan motor yang terbaca mengalami perbedaan disebabkan karena adanya 

slip yang terjadi pada motor induksi. 

5.2.Saran 

Berikut adalah saran yang dapat penulis sampaikan : 

1. Pastikan PLC yang digunakan sesuai dengan kebutuhan dari input dan output yang 

ingin digunakan. 

2. Pastikan program telah sesuai dengan deskripsi kerja agar proses berjalan sesuai yang 

diinginkan. . 
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LAMPIRAN 

Lampiran  1 Data Produk PLC Schneider TM221CE16R 
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Lampiran  2 Spesifikasi Motor induksi 3 fasa 
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Lampiran  3 Data produk ATV12H075M2 
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Lampiran  4 Wiring Diagram  
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Lampiran  5 Program PLC 
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A. Tujuan Percobaan 

1. Membuat instalasi motor listrik dengan inverter. 

2. Menghubungkan PLC dengan Personal Computer (PC). 

3. Mengukur kecepatan putar motor dengan rotary encoder. 

4. Menentukan slip yang terjadi pada motor. 

5. Mengetahui karakteristik motor induksi. 

B. Peralatan 

1. Modul Pengendali dan Pemonitor Kecepatan Motor. 

2. Laptop 

3. Kabel Ethernet 

4. Software SoMachine Basics 

5. Motor Induksi 3 Fasa 

6. Rotary Encoder 

C. Pendahuluan 

Pada perkembangagan teknologi pada dunia industry maupun pendidikan Programmable 

Logic Controller (PLC) memegang peranan yang sangat penting. Sejalan dengan 

perkembangan tersebut, maka kebutuhan dalam sistem kontrol membuat pemograman PLC 

berkembang. Banyak sekali Fungsi PLC pada dunia pendidikan  dan juga pada dunia industri 

salah satunya adalah kontrol motor induksi menggunakan PLC. Pada modul Pengendalian 

dan Pemonitor Kecepatan Motor ini memerlukan pemrograman PLC sebagai kontrol untuk 

inverter dalam mengatur kecepatan motor. Dalam mengatur kecepatan motor dapat dengan 

mengubah jumlah kutub motor atau dengan mengubah frekuensi keluaran ke motor 

menggunakan inverter. 

Pada motor induksi terdapat perbedaan putaran relatif antara stator dan rotor disebut slip. 

Untuk menghitung besar slip dapat dihitung dengan rumus: 
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D. Diagram Rangkaian 
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Langkah Percobaan 

1. Buatlah diagram rangkaian seperti gambar di atas, lalu nyalakan sumber tegangan. 

2. Hubungkan Personal Computer (PC) dengan terminal modbus PLC menggunakan 

kabel ethernet. 

3. Buka software SoMachine Basics, lalu pilih tipe PLC yang digunakan pada jendela 

configuration seperti pada gambar di bawah ini. 

 

4. Pada kllik ETH1 yang terletak dikiri layar . ETH1  berguna jika ingin menggunakan 

Ethernet/LAN untuk terkoneksi dengan PLC. Pada settingan ini menggunakan IP addres 

yaitu 192.168.0.10 dan subnet mask 255.255.255.0. 

5. Pada jendela configuration, pilih address High Speed Counters selanjutnya pada bagian 

%HSC0 Setelah itu klik ikon persegi panjang yang ditunjuk anak panah. 
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6. Selanjut nya mengganti  parameter yang sesuai dengan kebutuhan. Parameter yang 

penulis gunakan adalah sebagai berikut : 

d.  Type of HSC: Dual Phase 

e. Input Mode: Quadrature XI 

f. Supaya input dari rotary encoder  terbaca HSC dari PLC . Centang 

Pulse input phase A dan  Pulse Input phase B. 

Jika sudah selesai mengkonfigurasi HSC klik Apply  pada tab tersebut.  

 

 

7. Buat program PLC dengan deskripsi kerja sebagai berikut : 

A. Mode Multispeed 

 Atur selector switch ke posisi multispeed.  

 Tentukan arah putaran motor dengan mengatur selector switch F/R.  

 Tekan tombol start untuk memulai, motor akan bekerja pada kecepatan awal .  

 Selanjutnya, tekan tombol start  untuk menaikkan kecepatan motor ke 

kecepatan kedua.  

 Tekan kembali tombol start untuk menaikkan kecepatan motor ke kecepatan 

selanjutnya, dan seterusnya.  
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 Tekan tombol stop untuk menghentikan proses. 

B. Mode Gangguan 

 Ketika motor bekerja maka rotary encoder akan mengirim sinyal ke PLC.  

 Apabila kecepatan awal tidak tercapai sesuai kecepatan minimum (preset value), 

maka buzzer akan berbunyi.  

 Apabila kecepatan kedua tidak tercapai sesuai kecepatan minimum (preset 

value), maka buzzer akan berbunyi, dan seterusnya.  

 Untuk menghentikan buzzer sekaligus proses tekan tombol stop.  

8. Download program yang sudah dibuat ke PLC. 

9. Jalankan plant sesuai dengan deskripsi kerja mode multispeed yang telah dibuat. 

10. Catat hasil pengukuran kecepatan motor dengan menggunakan encoder dan 

tachometer. 

11. Masukkan hasil pengukuran ke dalam tabel data percobaan. 

E. Data Percobaan 

   Sebelum pengukuran, tuliskan spesifikasi dari motor induksi yang digunakan dalam 

percobaan. 

Table 1. Mode Multispeed -Forward 

Frekuensi 

(Hz) 

Ns 

(Rpm) 

Nr-Forward 

(Rpm) 
Slip 

20    

30    

40    

50    

 

Table 2. Mode Multispeed -Reverse 

Frekuensi 

(Hz) 

Ns 

(Rpm) 

Nr-Forward 

(Rpm) 
Slip 

20    

30    

40    

50    
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Table 3. Mode gangguan 

No. 
Frekuensi 

(Hz) 

Kecepatan 

Minimum 

(Rpm) 

Nr-Forward 

(Rpm) 

Kondisi 

Buzzer 

Nr-

Reverse 

(Rpm) 

Kondisi 

Buzzer 

1 20   
  

 

2 30   
  

  

3 40   
  

 

4 50 2  
  

 

 

 

F. Tugas dan Pertanyaan 

1. Hitunglah jumlah pasang kutub berdasarkan nameplate motor! 

2. Hitunglah nilai kecepatan sinkron (Ns) pada tiap-tiap frekuensi! 

3. Hitunglah slip pada setiap perubahan frekuensi! 

4. Buat analisa data dari hasil percobaan! 

 


