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Rancang Bangun Sistem Pengaturan Kecepatan Motor Induksi 3 Fasa Berbasis
Human Machine Interface (HMI)

ABSTRAK

Motor induksi 3 fasa sering diaplikasikan di industri seperti penggerak conveyor,
craine, dan mesin sentrifugal pada pabrik gula. Sistem.pengaturan kecepatan motor induksi
3 fasa merupakan hal yang penting dalam sebuah industri.=Kecepatan dan arah putaran
motor dapat menjadi penentu dalam'sebuah proses kerja industri.dan.juga produk hasil dari
industri itu sendiri. Penggunaan panel kontrol sistem pengaturan kecepatan motor induksi
3 fasa yang memakan tempat, biaya, dan tingkat mobilitasnya yang rendah menjadi suatu
masalah tersendiri .yang terdapat pada industri. Untuk menanggulangi- masalah ini,
dibuatlah sebuah'maedul sistem pengaturan kecepatan motor induksi 3 fasa menggunakan
Variable Speed Drive (VSD) berbasis Programable Logic Controller (PLC) dan Human
Machine Interface (HMI). Respond Time dari HMI sebesar 9,9ms untuk mode star-delta
dan 9,62ms untuk mode multi speed menunjukkan bahwa HMI memiliki respond yang
cepat dan semakin sering HMI digunakan tidak mempengaruhi dari cara kerja HMI itu
sendiri didukung juga dengan penggunaan kabel RS232 yang baik. Penggunaan HMI
dipilih karena kepraktisan untuk mengurangi ketergantungan terhadap tombol fisik berupa
push button.

Kata Kunci: Programable Logic Controller (PLC); Human Machine Interface (HMI);
motor induksi 3 fasa.
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Design and Development of 3 Phase Induction Motor Speed Control System Based on
Human Machine Interface (HMI)

ABSTRACT

Three-phase induction motors are often applied in industries such as conveyor
drives, cranes, and centrifugal machines in sugarfactories. The 3-phase induction motor
speed control system is an important thing_in-an industry:«The speed and direction of
rotation of the motor can be decisive in-an industrial work processand also the product of
the industry itself. The use of-@ control panel for a 3-phase induction.motor speed control
system which takes up.space, and costs, and has a low level of mobility is. a separate
problem in the industry. To overcome this problem, a 3-phase induction moter speed
control system module was created using a Variable Speed Drive (VSD) based en a
Programmable .Logic Controller (PLC) and Human Machine Interface (HMI). The
response time of the HMI is 9.9 ms for star-delta mode and 9.62 ms'for multi-speed mode
indicating that the HMI has afast response and the more often the HMI is used it does not
affect the way the HMI itself works. It is also supported by the use of a good RS232 cable.
The use of HMI was chosen because of its practicality to reduce dependence on physical
buttons in the form of push buttons.

Keyword: Programable Logic Controller (PLC); Human Machine Interface (HMI); 3
phase induction motor.
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BAB |

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Motor induksi 3 fasa sering diaplikasikan«di industri seperti penggerak
conveyor, crane, mesin sentrifugal.dan lain-lain. Kecepatan.dan arah putar dari
suatu motor dapat mempengaruhi proses ataupun hasil produksi di.dalam suatu
industri. Hal ini menyebabkan pemakaian motor induksi sering dipakai.ditindustri
karena sistem-kerja dari moterinduksi dapat di variasikan kontrolnya secara mudah
dan sesuai kebutuhan industri. Untuk mengontraol motor induksi 3 fasa, pengguna
dahulu menggunakan kontrolkonvensional berupa push button yang tingkat
keamanannya sedikit kurang aman karena disebabkan adanya malfunction dari alat
dan human eror. Penggunaan.alat berupa Human Machine Interface (HMI) dapat
mengurangi ketergantungan pengguna akan kontrol konvensional. Tugas dari HMI
atau Human Machine Interface itu sendiri adalah membuat visualisasi dari sebuah
kontrol sistem secara real time. Sehingga dengan _menggunakan HMI, dapat
memudahkan pekerjaan fisik karena interaksi pengontrolam sistem antara mesin
dan operator dapat dilakukan melalui tampilan yang ada di layar.

Maka dari itu dirancang dan dibuat sebuah sistem pengaturan kecepatan
motor induksi 3 fasa menggunakan Variable speed Driver (VSD) dan berbasis
Programable Logic Controller (PLC) — Human Machine Interface (HMI), yang
dapat menjadi salah satu solusi untuk  mempermudah pekerjaan operator.
Pengoperasian motor dapat dipantau dan dikontrol pada layar HMI, sehingga
meningkatkan keamanan pengguna.

Pada penelitian-ini, dikembangkan sebuah sistem pengaturan-kecepatan
motor induksi 3 fasa yang terdiri dari mode internal dan external. Pada mode
internal Pengguna dapat menjalankan sistem secara langsung melalui push button
tanpa harus memwiring dari luar. Pada mode external pengguna harus terlebih
dahulu untuk memwiring sistem melalui banana jack yang tersedia. HMI berfungsi
untuk mempermudah dan mengurangi kebutuhan akan kontrol konvensional berupa
tombol fisik karena pengguna dapat mengontrol sistem melalui layar sentuh yang

telah tersedia. Oleh karena itu, pada laporan ini akan dibahas mengenai
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“RANCANG BANGUN SISTEM PENGATURAN KECEPATAN MOTOR
INDUKSI 3 FASA BERBASIS HUMAN MACHINE INTERFACE (HMI)” untuk
Tugas Akhir ini.

1.2 Rumusan Masalah

Permasalahan yang terdapat pada Tugas Akhir ini didasarkan pada

permasalahan yang dikemukakan seperti:

1. Bagaimana rancangan-sistem pengaturan kecepatan:moter induksi 3 fasa?

2. Bagaimana cara kemunikasi PLC dengan HMI?

3. Bagaimana desain tampilan HMI pada modul sistem pengaturan kecepatan
motor induksi 3 fasa?

4. Berapa response time sistem pengaturan kecepatan motor induksi 3 fasa?

5. - Bagaiamana kehandalan sistem pengaturan kecepatan motor induksi 3 fasa?

1.3 Tujuan
Adapun tujuan dalam pembuatan Tugas Akhir ini adalah:

1. Dapat Merancang dan membangun modul sistem pengaturan kecepatan
motor induksi3 fasa berbasis HM|

2. Dapat memprogram dan merancang HMI agar dapat terhubung dengan PLC

3. Dapat mendesain tampilan HMI pada modul sistem pengaturan kecepatan
motor induksi 3 fasa'melalui aplikasi-easy builder pro.

4. "Dapat mengidentifikasi response time sistem pengaturan kecepatan motor
induksi 3 fasa

5. Dapat menganalisa kehandalan sistem pengaturan kecepatan motor induksi
3 fasa

1.4 Luaran
Dengan adanya Tugas. Akhir ini, maka diharapkan mampu-memperoleh
luaran sebagai berikut:

1. Laporan Tugas Akhir berjudul “RANCANG BANGUN SISTEM
PENGATURAN KECEPATAN MOTOR INDUKSI 3 FASA BERBASIS
HUMAN MACHINE INTERFACE (HMI)”

2. Sebagai Prototipe untuk membantu industri dalam hal kontrol sistem
pengaturan kecepatan motor induksi 3 fasa.

3. Artikel yang dapat dipublikasikan pada jurnal nasional.
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BAB V

PENUTUP

5.1 Kesimpulan

Berdasarkan hasil dari pembuatan-alat Modul.sistem pengaturan kecepatan
motor induksi 3 fasa menggunakan Variable Speed Drive(VSD) dan berbasis
Programable Logic Controller (PLC) — Human Machine Interface (HMI) dan

beberapa pengujian'yang dilakukan diperoleh beberapa kesimpulan yaitu.

1. Berdasarkan hasil - pengecekan tanpa tegangan pada instalasi, tidak
ditemukan kesalahan pengawatan pada alat sehingga tidak terjadi hal yang
tidak diinginkan seperti hubung singkat ketika sedang melakukan percobaan
dan deskripsi kerja alat sudah sesuai dengan perancangan yang telah
dilakukan sebelumnya.

2.Kelemahan dari alat ini adalah pada komponen PLC yang tidak dapat
membaca input analog sehingga monitoring kecepatan motor induksi 3 fasa
tidak dapat dilakukan pada HMI.

3.Berdasarkan hasil pengujian Respond Time dari HMI sebesar 9,9ms pada
mode star - delta dan 9,62ms pada mode multi speed menunjukkan bahwa
HMI memiliki respond yang cepat dan semakin sering HMI digunakan tidak
mempengaruhi dari cara“ kerja HMI itu" sendiri didukung juga dengan
penggunaan kabel RS232 yang baik.

5,2 Saran
Terdapat beberapa saran untuk alat Modul sistem pengaturan kecepatan
motor induksi 3 fasa _menggunakan.Variable Speed. Drive (VSD) dan.berbasis

Programable Logic Controller (PLC) — Human Machine Interface (HMI) yaitu:

1. Modul ini masih dapat dikembangkan dengan cara menambahkan modul
pada PLC agar PLC dapat membaca input analog dan dapat dilakukan

monitoring kecepatan motor induksi 3 fasa melalui HMI.
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2. Banana jack yang digunakan sebaiknya diberi pengaman atau diganti
karena saat alat dalam keadaan Off masih terdapat arus sisa yang ada pada

Banana Jack.
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Hak Cipta:

1. Dilarang So...w:._v 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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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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a. Pengutipan
b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta

1. Dilarang -:o:ﬂuzv sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
nya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

2. Dilarang 30:%:3.-3_3: dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
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