A

JAKARTA
2021

®:

EMEN
DALIAN KE

NEGERI

o i
JAKARTA

POLITEKNIK
dhi

N

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO
POLITEKNIK NEGERI JAKARTA

PROGRAM STUDI TEKNIK LISTRIK

/4
N[@e

P

Hak Cipta:

~ \_ 1.Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
\ a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta




U\S‘FASA

SISTEM

]

B

Q
JAKARTA

2021
[

X
=
s
i
=
-l
(o]
a

NEGERI
JAKARTA

POLITEKNIK

NE

E
N
JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI TEKNIK LISTRIK
POLITEKNIK NEGERI JAKARTA

7 AN

kan sebac

PENGE]
)

Hak Cipta:

/\..\_ 1.Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
\ a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta




umber baik yang

‘

telah saya nyataka

POLITEKNIK

NEGERI
JAKARTA

HALAMAN PERNYATAAN ORISINALITAS

dikutip maupun.c

Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
\ a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta




w
2
%]
Bo
=l
c Lt
= -
= =
5 5
[=] ==
o o
e g~
m «J
o
2 7 4 o
Z B oa 3 - e 3
m 8 e < 5
- m
SR g Ml.ﬁma o
= L o = h-.uum
2 g fE g 2 > 2
z g ~ £ . B _ 8 = g =
e < P .n.mm.m i = o = g
o O | .m.mem = 3 - & 2 3
< D 5 m= £ f 2 v = 5 5
= ﬂﬂ.mmm = & . o I =
FHMma.m vl = £ = o
o [ [ £ e~
=3 r,.,...e.r.cpu_._unb. =] -5 I 53
.. o b — e
- = .D.C..I.U e < &.ﬂu =]
s £ 8 =2 § 2 7 = =]
2 & =20 - R s 3
= T ] WL ¢|” nﬂ]_.
g s 8 8 3 g
2 5 = £ FZ z
-m - el m‘m - m
=] B - = —
. mﬂ = = Wb
L = e = -=
: muub .Um L =
“ o E & T 3 5 E
S Ezx2Z dg E E
S & g B - = o 3
BH 4 Z /& A E & B a

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta

NIP. 196305031991032001



ejie)er 1aba yiuyalijod uizi edue)

13
0
(]
=]
Q
c
=7
T
o
=
o
Q.
o
=
3
()
-
<
=
=
Q
=
=
(1]
T
m
=
=
=
Q
o9
=
<
o
=
Q
3
&
o
-
v
o
-
()
=
2,
=
-
m
Q
(]
—
—
o
=
o
-
-
o

N
Qoo
o )
s 28
3 @
Q<&
35S
= =
833
=]
3 <
c )
3 c
=3 3
) e
5 =
Sa 7
3 =%
3 5
m =
-
33¢
T o5
= o
-
o 53
2 2
S8 g
.
A< b
o )
o
s @3
Q 5
59
3 =
8 o
8 97
< °
w m
o ]
c X E
£ =
c 4
S
303
=] <
- S
-y —
€ 9 3
=
s
3. °
Q. =
S £
m —
3 £
5 5
°
z S
o
~ =)
5 T
5 ®
- =
€ £
= w
o
-
~
w-
=
~
o
-
o
=
o
3.
i)
=
&
=
w
-
i)
Cad
=
3
o
w
L
(Y
=3

g
m
=
()
T
-+
Y

T
o
r
8]
T
~*
o
20
;
o
o
;.
(1)
x
E.
—
r
(13
Q
(1)
=.
fm
)
x
o
*
-+
o

-
2
o
=
o
=
Q
3
(]
=
Q
c
fory
T
1"
()
o
o
=
o
=
o
-
o
c
w
o
c
-
<
=
=~
Q
-
<
Q
~
<
w
=
o
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
=
=
o
=
Q.
o
=
3
(]
=
<
o
o
c
=)
=
Q9
=
(%]
c
3
T
(]
-

KATA PENGANTAR

Puji syukur saya panjatkan kepada Tuhan Yang Maha Esa, karena atas
berkat rahmat-Nya, penulis dapat menyelesaikan laporan Tugas Akhir dengan
judul: Implementasi Inverter pada Sistem Pengendalian Kecepatan Motor Induksi
3 Fasa. Ini untuk memenihi salah satursyarat menyelesaikan studi serta dalam
rangka memperoleh gelar Diploma Figa pada Program Studi Teknik Listrik Jurusan
Teknik Elektro Politeknik Negeri Jakarta.

Dalam penyusunan Tugas Akhir ini, penulis banyak mendapatkan bantuan
dari berbagai pihak baik morilkimaupun materil. Penulis menyadari bahwa penulisan
laporan ini_masih terdapat kekurangan. Oleh karena itu, penulis mengucapkan
terima‘kasih kepada :

1. Ibu Nuha Nadhiroh, S.T., M.T. dan Bapakdmam Halimi, S.T., M.Si selaku dosen
pembimbing yang telah menyediakan waktu, tenaga, dan pikiran untuk
mengarahkan penulis selama proses penyelesaian Tugas Akhir ni.

2. Storeman bengkel dan LAB yang telah banyak: membantu penulis dengan
memudahkan peminjaman alat dan komponen.selama pengerjaan alat Tugas
Akhir.

3. Orang tua dan keluarga penulis yang telah memberikan bantuan dukungan
material dan moral; dan

4. Sahabat yang telah banyak membantu penulis dalam menyelesaikan Tugas
Akhir ini.

Akhir kata, penulis berharap Tuhan Yang Maha Esa berkenan membalas
segala kebaikan semua pihak yang telah membantu. Semoga laporan Tugas Akhir

ini membawa manfaat bagi.pengembangan ilmu.

Depok, 2021

Penulis



eyieyer uabap yiuyaiijod uizi edue)

2
e
[
=}
Q
=
f
T
o
=
—
Q.
o
==
=
[}
-
[
=
=
Q
=
=
[}
T
[}
=
=/
=
Q
o
=
<
-
=
Q
g
L
[
-
v
oL
=
(1)
=
=,
==
-
[
Q
[}
—
—
o
=
o
-
-
o

N
= - Y
o ]
s 28
= Q
Q@ c 3
35S
= -
a3g
=]
3 <
[ Q
=
233
o g
= ~
~
Sa 3
3 =%
3 =
o S
33¢
o E}
- T
o
532
< —
73 Q
g_ 2
s QP
Q s 5
o 2
3 =
en’ o
8 97
< °
w m
o0 S
£ 3=
c 2
= =
2023
S 0 <
<
o =l
e
c 9 3
= x5
e
2. °
o
o 2
Q —
3 8
5 B
T
z S
o
~ 3
5 T
1 ®
T =
€ £
b= ©w
Q
-
-~
-‘-
=
~
i)
-+
[
{5
(=1
3.
8
=
o
=
w
=
i)
-,
=
3
o
w
o
Q
=3

X
m
=
0
T
~*
Y

T
)
x
8]
S
-+
o
§.
;
o
o
3
(1)
x
E.
—
r
(1]
Q
(1)
=.
L
<1}
A
Q
*
-+
o

-
2
o
=
Q
=
Q
3
(]
=
Q
c
o
T
1"
()
o
o
b=
o
=
-}
-
o
c
w
o
c
=
c
=2
~
Q
-
<
Q
-
£
w
=
-
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
3
=
Q
=
o
o
=
3
()
=
<
()
T
c
-
=
o9
=
w
c
3
T
(]
-

Implementasi Inverter pada Sistem Pengendalian Kecepatan Motor Induksi 3 Fasa

Abstrak

Sistem Pengendalian Kecepatan Motor, dapat dilakukan dengan menggunakan
Inverter atau Variable Speed Drive (VSD).yang berfungsi untuk mengendalikan
kecepatan motor. Inverter bekerja dengan.metode pengaturan frekuensi masukkan
pada motor yang diterapkan pada perancangan prototype Sistem Pengendalian
Kecepatan Motor dengan VSD.Berbasis PLC dan SCADA. Komponen.utama yang
digunakan pada prototype ini yaitu Inverter atau Variable Speed Drive.(VSD),
Progammable Logiec Controller (PLC), Motor. Induksi 3 fasa dan SCADA. Sistem
tersebut dapat melakukan pengendalian kecepatan motor secara terpantau sebagai
sebuah sistem. Tujuan dari pembuatan prototype ini yaitu.sebagai modul bahan
ajar padabeberapa mata matakuliah pada Program Studi Teknik Listrik Jurusan
Teknik Elektro Politeknik Negeri Jakarta. Metode pelaksanan perancangan Dalam
prototype ini mencangkup pembuatan rancang bangun prototype, pembelian
komponen yang dibutuhkan, perakitan prototype, pengaturan parameter inverter,
pemograman software dan pengujian terhadap prototype. Pada prototype ini dapat
mengendalikan kecepatan motor dan mengatur.arah motor secara forward reverse,
dengan masing-masing arah mempunyal 8 kecepatan: Untuk menjalankan
fungsinya tersebut Inverter harus diatur-parameter nya terlebih dahulu sesuai
dengan deskripsi kerja. Pengoperasian prototype dapat melalui SCADA atau
secara langsung melalui panel, terdapat dua mode yang-disediakan yaitu auto dan
manual. Sehingga dengan prototype ini dapat mengendalikan kecepatan motor
secara efektif karena terkontrol dan terpantau dalam sebuah sistem.

Kata Kunci : Inverter; Motor Induksi 3 fasa; PLC: SCADA

Politeknik Negeri Jakarta
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Inverter Implementation in 3 Phase Induction Motor Speed Control System

Abstract

In the Motor Speed Control System, it can be done using an Inverter or Variable
Speed Drive (VSD) which functions to control'the motor speed. The inverter works
with the input frequency setting method.on the motor which is applied to the
prototype design of the Motor Speed-Control System with PLC and SCADA Based
VSD. The main components-used in this prototype are Inverter or:\Variable Speed
Drive (VSD), Programmable Logic Controller (PLC), 3-phase Induction.Metor and
SCADA. The system can control the motor speed in a monitored manner-as a
system. The purpose of making.this.prototype is as a module for teaching materials
in several courses in the Electrical Engineering Study Pregram, Department of
Electrical Engineering, Jakarta State Polytechnic. The method of implementing this
prototype .design includes making prototype designs, purchasing the required
components, assembling prototypes, setting inverter parameters, programming
software and testing prototypes. In this prototype, it can control the speed of the
motor and adjust the direction.of the motor in a forward reverse manner, with each
direction having 8 speeds. To carry out its function, the inverter must first set its
parameters according to the job description. Operation of the prototype can be via
SCADA or directly through the panel, there are two modes provided, namely auto
and manual. So with this prototype can control.the motor speed effectively because
it is controlled and monitored in a system.

Keywords: Inverter; 3-phase Induction Motor; PLC; SCADA

vi
Politeknik Negeri Jakarta



eyieyer uabap yiuyaiijod uizi edue)

2
e
[
=}
Q
c
f
T
o
=
—
Q.
o
==
=
[}
-
[
=
=
Q
=
=
[}
T
[}
=
=/
=
Q
o
=
<
-
=
Q
g
L
[
-
v
oL
-
(1)
=
=,
==
-
[
Q
[}
—
—
o
=
o
-
-
o

N
= - Y
o 5]
s 28
3 @
Qe s
35S
= -
22 g
=]
3 <
[ (Y
3 c
=3 3
Y e
5 =
~
Sa 3
3 =%
3 5
m 2
5
33¢
T o5
= o
o
533
S8 g
-~
A< b
) 2
o
s @3
Q 5
59 0
S =
8 o
g 73
< °
w m
) -]
c ¥ £
= =
c 2
= Wl
3873
= <
i IS
P —4
c 9 3
5 BT
e
2. °
a
o 2
Q —
3 £
5 B
°
z S
o
~ 3
5 T
5 B
T =
€ £
b= ©w
Q
-
-~
*-
=
~
i)
-+
[
{5
o
3.
8
=
Y]
=
w
[ =
8
-,
=
3
1)
w
o
Q
=3

X
o
=
0
T
~*
Y

T
)
x
8]
S
-+
o
g.
;
o
o
3
(1)
x
E.
x
r
(1]
Q
(1)
=.
L
<1}
A
Q
*
-+
o

-
2
o
=
Q
=
Q
3
(]
=
Q
c
o
T
1"
()
o
o
b=
o
=
-}
-
o
c
'
o
c
=
c
=2
~
Q
-
<
Q
-
=
w
=
-
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
3
=
Q
=
o
o
=
3
()
=
<
()
T
c
-
=
o9
=
w
c
3
T
(]
-

DAFTAR ISI

HALAMAN SAMPUL.....ccueiruiiniiriiieirensenieseesseessesssessesmmsessssees i
HALAMAN JUDUL....uutiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiieiiieiiiieiiisecisccissccisccmmaccssccnnses ii
HALAMAN PERNYATAAN ORISINALITAS ... ii
LEMBAR PENGESAHAN ..o st it i 1\
KATA PENGANTAR ..ottt e v
ADSIFaK.........coceeee P e S %
Abstract........ g0 4. ... g R N Vi
DAFTARSSMWF.................. A . ......... B B B .. N e, Vil
DAFTAR GAMBAR ...t etttk aane e e ab e ba st e dbb e eeeeneeen X
DAFTAR TABEL ... ailen st dhte e e dhaes e iba e dbne s Xi
DAFTAR LAMPIRAN ... it iiinne e nifannneeesdhaaneeess dennteesesbansaeseees Xii
BAB | PENDAHULUAN ... ..ot e st ane e daia e s 1
1.1 Latar Belakang woei e aueseeueasessesese im0 snan e aheanennansaneane e 1
1.2°Perumusan Masalah ..o s i e 2
1.3 Wman......... . oYY ool ad V4 V11V N ... 2
1.4 LUgREN............. L LB L I . ... 2
BAB 11 TINJAUAN PUS T AK A . i et 3
2.1 Inver@rg........ R T W P A W NN U, ... 3
2.1.1 Prinsip Kerja INVErter:3: FASA ....cm. . ctheiues i i caneannansennennssnesnesneseeneoh 4

2.1.2 SPeSHIKAST INVEITEN ......cviiiieiiiiiesee e b 8
2.1.3Wiring Terminal InVerter............oovvvviouieiee s e 8

2.1.4 Tampilan Display pada Inverter ATVGI0U75N4 ........cccoovviiieiiiins 9

2.1.5 Parameter pada Inverter ATVG10U75N4 .......ccocooviiviiiiieiiecee e 11

2.2 MOtOr INUKST 3 PRaSA.........coiiiiiiiiiesicie s 12
2.2.1 Konstruksi Motor Induksi 3 Phasa ..o 13

2.2.2 Prinsip Kerja Motor Induksi 3 Phasa...........cccccvevvviieiieneiic e, 15

2.3 Hubungan Antara Frekuensi, Kecepatan dan TorSi.........c.ccoveveverieeresiennnn. 16

vii

Politeknik Negeri Jakarta



eyieyer uabap yiuyaiijod uizi edue)

2
e
[
=}
Q
c
f
T
o
=
—
Q.
o
==
=
[}
-
[
=
=
Q
=
=
[}
T
[}
=
=/
=
Q
o
=
<
-
=
Q
g
L
[
-
v
oL
=
(1)
=
=,
==
-
[
Q
[}
—
—
o
=
o
-
-
o

N
= - Y
o 5]
s 28
3 @
Qe s
35S
= -
22 g
=]
3 <
[ (Y
3 c
=3 3
Y e
5 =
~
Sa 3
3 =%
3 5
m 2
5
33¢
T o5
= o
o
533
S8 g
-~
A< b
) 2
o
s @3
Q 5
59 0
S =
8 o
g 73
< °
w m
) -]
c ¥ £
= =
c 2
= Wl
3873
= <
i IS
P —4
c 9 3
5 BT
e
2. °
a
o 2
Q —
3 £
5 B
°
z S
o
~ 3
5 T
5 B
T =
€ £
b= ©w
Q
-
-~
*-
=
~
i)
-+
[
{5
o
3.
8
=
Y]
=
w
[ =
8
-,
=
3
1)
w
o
Q
=3

X
o
=
0
T
~*
Y

T
)
x
8]
S
-+
o
g.
;
o
o
3
(1)
x
E.
x
r
(1]
Q
(1)
=.
L
<1}
A
Q
*
-+
o

-
2
o
=
Q
=
Q
3
(]
=
Q
c
o
T
1"
()
o
o
b=
o
=
-}
-
o
c
'
o
c
=
c
=2
~
Q
-
<
Q
-
=
w
=
-
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
3
=
Q
=
o
o
=
3
()
=
<
()
T
c
-
=
o9
=
w
c
3
T
(]
-

2.4 SISTEM SCADA ... .ottt 16
2.5 Programmable Logic Control (PLC) .....cccviieiiiieiieece e 17
2.6 ROTArY ENCOUET ......ovviiiiiiiiiciieiieee et 18
BAB 111 PERANCANGAN DAN REALISASI ......ccooiviiiieeee e 19
3.1 Perancangan AlAL...........cocooiiieieiie e s 19
3.1.1 DeSKIipSi AlGL .....c.ooivreneeieee st eass i e i e eteeteeneesneeseeenee e 19
3.1.2 Cara Kerja AlQt ...t ciion e Binne s i e 20
3.1.3Mode ManUal.........cccoiiiiiii i el R 22
3.1.4 GaNGQUAN ... s af B sim e smf e e eenneesneeenneesneeenneesneesakl 24
3.1.5SPESITIKAST AlAL . cuiiieiiiiieiine et cibes et eabe et e Ta e 25
3.2.6 Diagram BlIOK.........ccvoiuiiiiiieeidieine ettt et e st e 26
B.@Recalisasi Alat.. Su—"" . A A . A . ... 27
3.2.1 Wiring Diagram Daya INVETTEr ...t oo cdiinreeiiine e dennne e inenneens 28
3.2.2 Wiring Diagram Kontrol InVerter . ... ....otiunr e e diraneanecenns 28
3.2.3 Setting Parameter INVEITEr .........c.....ooo e ocifienae e sibannnsnnesnenn e 29
3.2.4 Kondisi Gangguan Pada Inverter ATV610 i eereeiuesessesenenens 32
BAB IV PEMBAHASAN. ... ..oci ittt ieaiataneoine cnmmsas e sseanae b e aneeeesae snaasassassassenns 33
4.1 PeNQUJIAN L...... e oo o (555t ciianss  S5HER s (55 « 25« dannaannaanaanneannansaannaannanass o eeos 33
4.1.1 DESKITPST PENGUJIAN . cosuisnnssunsste ssussns asneabissssanssnasansssasnsasansssanasanasssanseeses 33
4.1.2 Prosedur Pengujian pada INVEITEr . ...t iir e sns ieneesenesneanesnesneaneceens 33
42 PengUjIaN Il .., 34
4.2.1 DeSKITRSTPENGUIIAN ..ottt nnnaban e 34
4.2.2 Prosedur PengujianpadadnVerter ...............oowsmsmsssssseiie e 34
4.3 Data Hasil PENQUJIAN ......ccvieiieiic ettt 35
4.3.1 ANAlISA DALA.......ccviiiieiiiieieee e 36
4.3.1.1 Penentuan Jumlah Kutub Motor..........cccoovieeiiiiiiieci e 36

4.3.1.2 Analisa Hubungan Antara Frekuensi dengan Kecepatan Motor ... 37

4.3.1.3 Analisa Hubungan Antara Frekuensi dengan Slip Motor ............. 39

viii

Politeknik Negeri Jakarta



41

4.4 Pengujian Mode GangQUEN ..........cceiieeeieieiesiesie s

41

4.4.1 Deskripsi PENQUJTAN ......cc.oiviiiiiiiiiece s

42
42

POLITEKNIK

NEGERI
JAKARTA

4.4.2 Prosedur PENQUJIAN .....c..ccveiieieciece e sne e
4.4.3 ANALISA DALA......c.viiiieieie e

= o.28aran ...
. DAFTAR PUSTAK

5.1 Kesimpulan.................

S BAB Y PENUTUP oo

Hak Cipta:
1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta

iX

Politeknik Negeri Jakarta



eyieyer uabap yiuyaiijod uizi edue)

undede ynjuaq wejep 1ui sijn} eA1ey yninas neje ueibeqas yelueqiadwaw uep uejwnwnbuaw buese|iq °z

ejie)er 13BN yiuyalijod sefem Huek uebunuada)y ueyibniaw yepn uedipnbuad 'q

=

o

x

n

= I B8

»2% & Gambar?2.
55 3. Gambar2
85 'g' = Gambar 2.
X3 .. A
g3 Gambar 2.
53 g
5c = Gambar 2.
L
£y Z Gambar 2.
- T —
:‘;@ & Gambar 2.
285 =
s B Gambar2.
=0
e )
@ o = Gambar 2.
52 —
s 5 &  Gambar 2
25 NS
23 = Gambar 2.
=
o< Q
2 Z. Gambar 2.
L
5_; Gambar 2.
58 Gambar 2.
%S
33 Gambar 2.
=0
£3 Gambar 2.
=3
3 Gambar 2.
23
=8
Sa
58 Gambar 3.
m
=]
gg Gambar 3.
<
5o Gambar 3.
T -
$3 Gambar 3.
=5 =
bl 7}
‘g? g Gambar 3.
=Gy
zs Gambar 3.
B2
g Gambar 3.
§ Gambar 3.
-
)
8
§ Gambar 4.
w
s Gambar 4.
s
3 Gambar 4.
4
o
=

DAFTAR GAMBAR
L INVEITET <. 3
2 Prinsip Kerja Inverter 1 Fasa..........ccevveveiieieeiieseese e ese e sveeies 4
3 Gelombang Keluaran Inverter pada Keadaan S1 & S2 ON................ 5
4 Gelombang Keluaran Inverter pada Keadaan.S3 & S4 ON................ 5
5 Bentuk Gelombang'Keluaran Inverter dengan Beban-Resistif .......... 6
6 Rangkaian pengganti inverter tiga fasa............cccooveeveeiition st e 7
7 Rangkaian Inverter tiga fasa.......i . e overenenenieieeeee e i e 7
8 Dimensi Inverter ATVB10UT75NA ..ot e 8
9 Gambar wiring therminal ............ccc....cooe i e 9
10 Tampilan Inverter ATVOL0U7ZE5NS ..........cooe ittt 10
11 MOTOF INAUKSE..vcviiiiiieieee e dhest e shraie b bbb 12
12 Stator .. ... 4. Y. A AN ... 13
13 Rotor... —— .. A A . ... 14
14 Sistem SCADA ..ottt saasiiianaes e e sdbanes e danasnanaaseeees 17
15 Schneider ModiCON tM22LCELOK «uuuuvwuwessiitianmnenen e sibaneanesnesseanecen 18
16 ROtary ENCOOET ... .c.eeiieereereeineesnesnee e e e anaeana e e anananaannnaneeeee 18
1 Gambar Rancang Bangun ProtOtYPe .. ... . uieeeareeieesseseesnesnesneaneeen 20
2 Flowchart Mode OtOMELIS wv..... it Bt it iuesresreaneeseansesnessesnesnessassenes 21
3'Flowchart Mode Manual... ... .o e smeee s cesnesnsennesnessessessesseneens 23
4 Gambar Diagram BIOK .........ccooveiiiiiieiicc e 26
5 Tampak Depan Rancang Bangun Prototype .........ccccoeeeeveresienne st 27
6 Tampak Samping Rancang Bangun Prototype ...t . .o 27
7 Wiring Diagram Daya.dnverter ATV610U75N4 el 28
8 Wiring Diagram Kontrol Inverter ATV610U75N4............cccovenne. 28
1 WIKING DIagram.....cc.ccoivieiieii ettt 33
2 Nameplate MOTOT........ccoiiiiiieeeee s 36
3 Grafik Hubungan Antara Frekuensi dengan Kecepatan Motor........ 38
X

Politeknik Negeri Jakarta


file:///C:/Users/naura/Downloads/Draft%20TA%20(1)%20(1).docx%23_Toc81177645
file:///C:/Users/naura/Downloads/Draft%20TA%20(1)%20(1).docx%23_Toc81177646
file:///C:/Users/naura/Downloads/Draft%20TA%20(1)%20(1).docx%23_Toc81177647
file:///C:/Users/naura/Downloads/Draft%20TA%20(1)%20(1).docx%23_Toc81177648
file:///C:/Users/naura/Downloads/Draft%20TA%20(1)%20(1).docx%23_Toc81177650
file:///C:/Users/naura/Downloads/Draft%20TA%20(1)%20(1).docx%23_Toc81177651
file:///C:/Users/naura/Downloads/Draft%20TA%20(1)%20(1).docx%23_Toc81177654
file:///C:/Users/naura/Downloads/Draft%20TA%20(1)%20(1).docx%23_Toc81177655
file:///C:/Users/naura/Downloads/Draft%20TA%20(1)%20(1).docx%23_Toc81177656
file:///C:/Users/naura/Downloads/Draft%20TA%20(1)%20(1).docx%23_Toc81177657
file:///C:/Users/naura/Downloads/Draft%20TA%20(1)%20(1).docx%23_Toc81177658
file:///C:/Users/naura/Downloads/Draft%20TA%20(1)%20(1).docx%23_Toc81177659
file:///C:/Users/naura/Downloads/Draft%20TA%20(1)%20(1).docx%23_Toc81177660
file:///C:/Users/naura/Documents/Kuliah/SEMESTER%206/Draft%20TA.docx%23_Toc78642734
file:///C:/Users/naura/Documents/Kuliah/SEMESTER%206/Draft%20TA.docx%23_Toc78642735
file:///C:/Users/naura/Documents/Kuliah/SEMESTER%206/Draft%20TA.docx%23_Toc78642736
file:///C:/Users/naura/Documents/Kuliah/SEMESTER%206/Draft%20TA.docx%23_Toc78642738
file:///C:/Users/naura/Documents/Kuliah/SEMESTER%206/Draft%20TA.docx%23_Toc78642739
file:///C:/Users/naura/Documents/Kuliah/SEMESTER%206/Draft%20TA.docx%23_Toc78642740
file:///C:/Users/naura/Documents/Kuliah/SEMESTER%206/Draft%20TA.docx%23_Toc78642741
file:///C:/Users/naura/Downloads/Draft%20TA%20(1)%20(1).docx%23_Toc81180041
file:///C:/Users/naura/Downloads/Draft%20TA%20(1)%20(1).docx%23_Toc81180042
file:///C:/Users/naura/Downloads/Draft%20TA%20(1)%20(1).docx%23_Toc81180043

10
25

Politeknik Negeri Jakarta

k Pengendalian

Xi

ada INVerter.......cooveeeeeeeeeen
ode Auto

DAFTAR TABEL

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

asil Perhitungan Ns

. 4 Hasil Perhit
el 4. 5 Hasil Perhit

" Tabel 3. 3 Setting Parameter In
. 6 Hasil Perhit

' Tabel 3. 1 SPESIIKAST AR ....rceveererrerrcerennssnsnssensonssnsessensonsnsesee

~ Tabel 2. 2 Deskripsi Tampilan Inverter ATV610U75N4 ..........ccoevvvvvivivcennnns
=: Tabel 3. 2 Logika PLC pada Pengendali

Tabel 3. 4 Parameter Gan

Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta




DAFTAR LAMPIRAN

47
49
52

POLITEKNIK

NEGERI
JAKARTA

Lampiran 1 Wiring DIagram .........cccccveieeieieeiesie e eeseese e s ssa e sseenens
; Lampiran 2 Parameter Inverter ATVGE10UT75N4 ........cccooiievviieiie e

Lampiran 3 Spesifikasi Inverter ATVB10UT5NA ...........ccovvveeesesesesienereenis

= Lampiran 4 Jobsheet..........ccccceovnee...

Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.
b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta

xii

Politeknik Negeri Jakarta




eyieyer uabap yiuyaiijod uizi edue)

2
e
[
=}
Q
=
f
T
o
=
—
Q.
o
==
=
[}
-
[
=
=
Q
=
=
[}
T
[}
=
=/
=
Q
o
=
<
-
=
Q
g
L
[
-
v
oL
=
(1)
=
=,
==
-
[
Q
[}
—
—
o
=
o
-
-
o

N
= - Y
o ]
s 28
= Q
Q@ c 3
35S
= -
a3g
=]
3 <
[ Q
=
233
o g
= ~
~
Sa 3
3 =%
3 =
o S
33¢
o E}
- T
o
532
< —
73 Q
g_ 2
s QP
Q s 5
o 2
3 =
en’ o
8 97
< °
w m
o0 S
£ 3=
c 2
= =
2023
S 0 <
<
o =l
e
c 9 3
= x5
e
2. °
o
o 2
Q —
3 8
5 B
T
z S
o
~ 3
5 T
1 ®
T =
€ £
b= ©w
Q
-
-~
-‘-
=
~
i)
-+
[
{5
(=1
3.
8
=
o
=
w
=
i)
-,
=
3
o
w
o
Q
=3

X
m
=
0
T
~*
Y

T
)
x
8]
S
-+
o
§.
;
o
o
3
(1)
x
E.
—
r
(1]
Q
(1)
=.
L
<1}
A
Q
*
-+
o

-
2
o
=
Q
=
Q
3
(]
=
Q
c
o
T
1"
()
o
o
b=
o
=
-}
-
o
c
w
o
c
=
c
=2
~
Q
-
<
Q
-
£
w
=
-
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
3
=
Q
=
o
o
=
3
()
=
<
()
T
c
-
=
o9
=
w
c
3
T
(]
-

BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Kemajuan industri di negara kita mengalami perkembangan yang sangat pesat.
Sejalan dengan perkembangan tersebut penggunaan akan ‘alat produksi juga
semakin beragam. Terutama pada penggunaan mesin listrik sebagai. penggerak
utama, salah satunya-adalah motor listrik. Mator induksi adalah motor listrik.yang
paling banyak .digunakan saatwini, karena memiliki'.beberapa kelebihan yaitu
konstruksi yang sederhana, harga relative murah dan memiliki efisiensi yang tinggi
serta mudah dalam pemeliharannya. Pada umumnya, motor induksi berputar pada
kecepatan konstan sehinga cocok untuk digunakan pada sistem yang membutuhkan
kecepatan konstan. Namun pada_beberapa aplikasi sistem tertentu dibutuhkan
pemakaian motor listrik dengan kecepatan yang bervariasi ‘sesual dengan
kebutuannya. Oleh karena itu diperlukan suatu metode yang dapat mengendalikan
kecepatan motor induksi.

Salah satu alat yang biasa digunakan untuk mengendalikan kecepatan motor
adalah ‘inverter. Inverter merupakan sebuah alat yang digunakan untuk mengatur
kecepatan ‘putar motor induksi dengan cara mengendalikan nilai frekuensi dan
tegangan keluaran. Selain untuk mengatur-kecepatan, inverter juga dapat berfungsi
untuk pengoperasian arah putar motor secara forward reverse.

Penulis bersama rekan sekolompok membuat sebuah modul prototype kontrol
motor dengan nama “Sistem Pengendalian Kecepatan Motor Dengan VSD
Berbasis PLC dan SCADA”. Pembuatan modul prototype ini dapat mendukung
pembelajaran dalam beberapa mata kuliah di-program studi Teknik Listrik-jurusan
Teknik Elektro Politeknik Negeri Jakarta. Pada modul ini, prototype dapat
dioperasikan dengan dua mode yaitu auto dan manual dengan arah motor forward
reverse. Inverter merupakan komponen yang sangat penting pada perancangan

modul prototype ini, yang juga terintegrasi dengan SCADA

Politeknik Negeri Jakarta
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sebagai perangkat monitoring dan PLC sebagai perangkat kendali yang melengkapi
sistem dalam modul ini. [1]
Sehubungan dengan hal-hal tersebut penulis mengambil judul “Implementasi

Inverter pada Sistem Pengendalian Kecepatan Motor Induksi 3 Fa”.
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1.2 Perumusan Masalah
Permasalahan pada laporan Tugas Akhir ini didasarkan pada permasalahan
yang dikemukakan seperti :
1. Bagaimana listing parameter inverter. untuk megatur kecepatan .maetor
induksi 3fasa.
2. Bagaimana cara mengoperasikan motor induksi 3 fasa dengan kecepatan

yang dapat diatur menggunakan inverter

1.3 Tujuan
Tujuan pada laporan Tugas Akhir ini didasarkan pada perumusan masalah yang
telah dikemukakan seperti :
1. Dapat menghasilkan kecepatan motor sesuai deskripsi kerja dengan
melakukan setting parameter inverter.
2. Dapat mengetahui cara kerja dari inverter dan bagaimana pengaruhnya
sebagai pengendali motor induksi 3 fasa.

1.4 Luaran
2. Rancang bangun Sistem pengendalian kecepatan motor induksi 3 fasa
dengan inverter berbasis PLC dan SCADA
3. Laporan Tugas Akhir
4. Artikel ilmiah
5. Laporan BTAM

-
o
o
=
o
3
Q
3
(]
>
Q
c
=,
T
w
(]
o
o
o
o
=
o
-
o
c
["d
o
c
-
c
=
=
o
=
<
o
-
<
w
=
-
o
3
T
o
3
[}
3
n
Q
=]
-
[
=5
==
o
=]
Q.
o
=}
3
(]
3
<
m
o
c
-
=
o
=
w
c
3
o
(]
=

Politeknik Negeri Jakarta



eyieyer uabap yiuyaijod uizi edue)

g
bl
[
=}
Q
[
£
T
o
=
—
Q.
o
==
=
[}
-
<
=
=
Q
=
=
[}
T
[}
=
=
=
Q
o
=
<
o
=
Q
g
e
[
-
v
o
-
(1)
=
=,
==
-
[
Q
[}
—
e
o
=
o
-
-
o

N
= - Y
o o
s 28
3 @
Q@ c s
35S
=] -
22 g
=]
3 <
c Q
3 c
=3 3
Y e
5 =
~
Sa 3
3 =%
3 5
m 2’
5
33¢
-]
= o
o
533
S eg
-~
< ®
) 2
o
s QP
Q 5
59 0
S =
8 o
g 7
< °
w m
) -]
c ¥ £
= =
c 4
= el
2273
= <
S S
- —4
€ 9 3
= x5
e
2. °
a
s 2
Q —
3 £
5 B
o°
z 8
o
~ 3
5 T
5 B
T =
c S
= @
Q
=]
=
q.
=
~
Q
&
=
o
3.
8
=
8
=
w
[ =
{ )
g
=
3
1)
w
o
Q
=3

BAB V
PENUTUP

oL
m
=
0
T
~*
Y

ar
9
x
0
©
-+
Y
g.
;
o
-
;‘
o
x
E.
x
=
o
Q
)
:.
L
o
x
)
‘
-+
Y

5.1 Kesimpulan
Bedasarkan realisasi alat dan pengujian yang telah dilakukan, maka dapat
disimpulkan bahwa :
1. Untuk dapat mengatur kecepatan motor induksi 3 fasa dengan inverter harus
melakukan listing parameter terlebih dahulu.
2. Inverter.dapat digunkanssebagai pengatur kecepatan motor induksi 3 fasa
dengan megatur nilai frekuensi yang masuk ke motor.
3. /Nilai frekuensi dan tegangan masukkan pada motor berbanding lurus

dengan kecepatan motor.

5.2 Saran
Saran yang dapat disampaikan untuk perkembangan lprototype sistem
pengendalian kecepatan motor induksi, sebagai berikut :
1." Pemilihan spesifikasi inverter harus sesuai.dengan. spesifikasi motor yang
digunakan.
2. Memahami cara kerja inverter dan parameter yang terdapat pada manual
book.
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Lampiran 3 Spesifikasi Inverter ATV610U75N4

Product datasheet
Characteristics

ATV610U75N4
variable speed drive ATV610 - 7.5 kW / 10HP -
380..415V - IP20
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Main

Range of product

Product or component type
Product specific application
Device shart name

Variant

Product destination
Mounting mode

EMC filter

IP degree of protection
Type of cooling

Supply frequency

Easy Altivar 610

Variable speed drive

Fan, pump, compressor, conveyar
ATVE10

Standard version

Asynchronous motors

Cabinet mount

Integrated conforming to ENVIEC 61800-3 category C3 with 50 m

1P20
Forced convection
50...60 Hz +/-5 %

Metwork number of phases
[Us] rated supply volage

3 phases
380..460 V- 15...10 %

Motor power kW

7.5 KW for normal duty
5.5 KW for heavy duty

Motor power hp 10 hp for normal duty
7.5 hp for heavy duty
Line current 14.7 A at 380 V (normal duty)

Prospective line Isc
Apparent power

Continuous output current
Maximum transient current

Asynchronous motor control profile

12.8 A at 460 V (normal duty)
11.3 A at 380 V (heavy duty)
10.2 A a1 460 V (heavy duty)

22KA
10.2 KVA at 460 V (normal duty)
8.1 KVA at 460 V (heavy duty)

15.8 A at 4 kHz for normal duty
12.7 A at 4 kHz for heavy duty

17.4 A during 60 s (normal duty)
19.1 A during 60 s (heavy duty)

Constant torque standard

Jun 3, 2037

Schpeider
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KECEPATAN MOTOR INDUKSI 3 FASA

JOBSHEET
IMPLEMENTASI INVERTER PADA SISTEM PENGENDALIAN
PROGRAM STUD

@ Lampiran 4 Jobsheet
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JOBSHEET
TEKNIK
SISTEM PENGENDALIAN KECEPATAN
LISTRIK
MOTOR DENGAN INVERTER
I. TUJUAN 1. DAFTAR PERALATAN
Praktikan diharapkan dapat : 3. VSD ATV610U75N4
: 4. PLC TM221CE16R
1. Mengetahui cara mengatur
parameter yang terdapat S Motor 3 Fasa
. . 6. Sumber tegangan AC 3 fasa
pada inverter sesuai dengan 380\
Kirpsi kerja.
deskirpsi ena » 7. Sumber tegangan AC 1 fasa
2. Memahami cara pengujian 220\

pada pengoperasian mode
manual dan otomatis dalam
sistem pengendalian
kecepatan motor.

8.. Kabel penghubung
9. " Kabel ethernet

III.TEORI DASAR

Inverter merupakan sebuah alat yang dapat berfungsi untuk mengatur kecepatan
motar dengan mengubah nilai frekuensi dan tegangan yang masuk ke motor. Pada
protipe ‘sistem pengendalian kecepatan motor.ini_digunakan inverter sebagai untuk
mengatur kecepatan maotor, yang juga terintegrasi dengan SCADA sebagal perangkat
monitoring dan PLC sebagail perangkat kendali;

Pada mator induksi, medan putar magnet terbangkit pada stator dengan kecepatan
(Ns) sebanding terhadap frekuensi (f) sumber tegangan yang diberikan pada stator, dan
berbanding terbalik terhadap jumlah pasang kutub'(p) dari;motor :

Dimana:
Ns = Kecepatan sinkron motor
f x 120
Ns'= 2 (Rpm)
Few=Frekuensi (Hz)
P =Jumlah kutub motor

Medan putar stator akan menginduksi rotor sehingga menimbulkan GGL
induksi. Untuk menimbulkan GGL induksi, diperlukan adanya perbedaan relatif antara
kecepatan
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Dimana :
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Ns — Nr

edan putar stator (Ns) dengan kecepatan berputar rotor (Nr). Perbedaan kecepatan

antara Nr dan Ns disebut slip (s).
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IV. WIRING DIAGRAM
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SOP (Standard Operational Procedure)

Berikut ini merupakan SOP penggunaan modul dengan mode multi speed :

1. Buatlah rangkaian seperti gambar diatas, yaitu rangkaian pengoperasian kontrol

kecepatan motor.

eyieyer uabap Niuyaijod uizi eduey

=
)
=
N
g =y ; i -gr 2. Menghubungkan sumber tegangan 3 fasa untuk menjalankan prototipe.
g E §§Tg 3 3. Menghubungkan kabel komunikasi ethernet antara PLC ke laptop agar dapat melakukan
3 Q3 —
‘; 'g g*; & = pengendalian dan pemantauan kecepatan dengan menggunakan SCADA.
= T 2o
533 5 4 Hubungkan port U, V, W dari prototipe ke terminalk, VV, W motor induksi.
a3za Z
2 § g%’- o Memastikan semua sistem telah terhubung dengan benar; kemudian hidupkan MCB
&
% % E. é § untuk masing-masing komponen seperti Inverter dan PLC.
g -
5. @ %E ; 6. Setting parameter pada inverter agar sesuai-dengan deskripsi kerja seperti-tabel dibawah.
=]
% g %% g'.‘: Tabel 1. Setting Parameter.Pada Inverter
3 Pawn =
T T o 1 - NI 3
o S e lal
3 = E - No. Display Parameter Deskripsi.Fungsi Parameter
3325 3 Parameter
< ax =
?'ré %3 o _ Sebagai protocol
#5359 1. Macro Config Modbus 4 y B
Sa3gE komunikasi inverter ke PLC
= =
g H 5; ) Nominal Motor Pengaturan nilai minimum
s 255 2. Simply Start 1.50kW
g 335 Power daya pada motor
S =3vT
o832 ) Nom Motor Pengaturan nilai minimum
B2 3 Simply Start 3.95A
s =832 Current arus pada motor
Z2 =29
58582 _ Motor Th Nilai ambang batas arus
S 853 4, Simply Start 3.16A
= - S5 Current pada motor
& % B2 Waktu yang dibutuhkan
- 2
35355
L : E ; 5 Simply Start Acceleration 3:6s untuk menaikan kecepatan
5 =3 : :
3 gg_ sesuai yang ditentukan
g 35 Waktu yang dibutuhkan
= T~
i o x
= =z 5 : : untuk menurunkan
3 T 4 6 Simply Start Deceleration 4.0s » . .
e 3 ecepatan sesuai yang
T 2o
c —
3 §3 ditentukan
a5 ) Pengaturan frekuensi motor
= 7 Simply Start Low Speed 15.0Hz o
2 untuk kecepatan minimum
= ) ) Pengaturan frekuensi motor
=2 8 Simply Start High Speed 50.0 Hz .
< untuk kecepatan maksimum
=
g' 57
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VI.

o > w D oE

10

11

12
13
14
15
16
17
18

19

20

21

22

Preset Speeds

Preset Speeds

Preset Speeds

Preset Speeds
Preset Speeds
Preset'Speeds
Preset Speeds
Preset Speeds
Preset Speeds
Preset Speeds

Communication

Communication

Communication

Communication

2PresetFreq

4PresetFreq

8PresetFreq

Presetspeed2
Presetspeed3
Presetspeed4
Presetspeed5
Presetspeed6
Presetspeed?
Presetspeed8
Modbus
Address
Modbus Baud
Rate

Modbus Format

Modbus
Timeout

Di4

DI5

Dl6

20.0 Hz
25.0 Hz
30.0 Hz
35.0 Hz
40.0 Hz
45.0 Hz
50.0 Hz

9600bps

8-E-1

10s

Pengaturan frekuensi untuk
mendapatkan 2 kecepatan
Pengaturan frekuensi untuk
mendapatkan 4 kecepatan
Pengaturan frekuensi untuk
mendapatkan 8 kecepatan
Untuk kecepatan 2 (Speed2)
Untuk kecepatan,3 (Speed3)
Untuk kecepatan 4.(Speed4)
Untuk kecepatan 5 (Speeds)
Untuk kecepatan 6 (Speed6)
Untuk kecepatan 7 (Speed7)
Untuk kecepatan 8 (Speed8)
Alamat modbus drive
(inverter)

Kecepatan sinyal digital
modbus pada inverter
Format komunikasi modbus
pada inverter

Pengaturan batas waktu
modbus

PROSEDUR PERCOBAAN

e Mode Manual

Mengatur selector switch ke posisi manual pada prototipe atau melalui software SCADA.

Menentukan arah putaran-metor.dengan mengatur selector switch Forward/ Reverse.

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

Menekan tombol speed up untuk menaikkan kecepatan motor ke kecepatan kedua.

Menekan kembali tombol speed up untuk menaikkan kecepatan motor ke kecepatan

selanjutnya, dan seterusnya.

Menekan tombol speed down untuk menurunkan kecepatan motor ke kecepatan

sebelumnya.
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Melihat kecepatan motor dapat melalui software SCADA dan pada display inverter.

7.
8.

Mencatat kecepatan motor yang terukur oleh rotary encoder dan membandingkan dengan

perhitungan.
9. Menghitung nilai kecepatan motor dilakukan menggunakan rumus berdasarkan nilai

frekuensi yang dilihat melalui SCADA dan display inverter.

X
m
=
2]
S
-+
)

A
Y]
.
o)
T
-+
Y
§.
;
)
=
=.
)
3
=
=
=
[
Q
[}
=.
e
Y
F
Y
ﬂ
-+
Y

10. Menekan tombol stop untuk menghentikan proses.
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Gambar 1. Flowchart Mode Manual
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1.
2.
3.
4.

Mode Otomatis
Mengatur selector switch ke posisi auto.

Menentukan arah putaran motor dengan mengatur selector switch F/R.

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

Menekan tombol speed up untuk menaikkan kecepatan motor. Ketika kecepatan kedua
tercapai, 2 detik kemudian kecepatan motor bertambah, dan seterusnya hingga ke kecepatan
8.

Menekan tombol speed down untuk menurunkan keecepatan motor secara otomatis.
Melihat kecepatan motor dapat melalui software SCADA dan‘pada display inverter.
Mencatat kecepatan motor yang terukur oleh rotary encoder dan membandingkan dengan
perhitungan.

Menghitung.nilai kecepatan_motor dilakukan ‘menggunakan rumus berdasarkan nilai
frekuensi yang dilihat melalut SCADA dan display inverter.

Menekan tombol stop untuk menghentikan proses.

Menyalakan
MCE Kontrol dan
MCE Daya

Memilih Mode
Auto /
Manual

Memilih Aral
Putaran Motor

Forward /
Reverse
Forward l Reverse
ﬁtan FDT‘;‘."EF% %lan RBVefS%

Frekuensi 15 Hz
Kecepatan 900
RPM

Speed Up Stop
{ Stop

Speed
Up

8

Stop | Frekuensi 20 Hz | zangguan Gangguan| Frekuensi20Hz | gpop
1 Kecepatan 1200 Kecepatan 1200 ———
RPM RPM

i
H

Stop | Frekuensi25Hz | gangguan Gangguan| Frekuensi 25 Hz Stop
~—— Kecepatan 1500 Kecepatan 1500 ——

RPM RPM

1
H

stop | Frekuensi30Hz | gangguan Gangguan| Frekuensi30Hz | stop
——— Kecepatan 1800 Kecepatan 1800 ———
RPM RPM

i
H

Stop Frekuensi 35 Hz Ganaguan Gangguan Frekuensi 35 Hz Stop
——— Kecepatan 2100 Kecepatan 2100 [———
RPM RPM

%
ﬂ
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Stop
Y

Stop
Y
Stop
B

Frekuensi 40 Hz

Gangguan

Kecepatan 2400

RFM

Kecepatan 2700

Frekuensi 45 Hz

n| Frekuensi 50 Hz
RPM

‘Gangguan
‘Ganggual

Gangguan

[

Buzzer ON

Kecepatan tidak
sesuai preset value

‘Gangguan
3

Frekuensi 40 Hz
Kecepatan 2400

RFM

[

POLITEKNIK
NEGERI

RFM
Speed Down

2

Kecepatan 2700

Frekuensi 45 Hz

Stop

l—

Stop
]

)
)

POLITEKNIK

Hak Cipta:

JAKARTA

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :

a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun

tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta




