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PEMROGRAMAN PLC PADA MESIN PENCAMPUR UNTUK SISTEM
KENDALI MOTOR INDUKSI

Abstrak

Motor induksi tiga fasa mempunyai putaran yang tidak tetap, sehingga perlu diatur
kecepatan putarannya agar menghasilkan putaran motor induksi yang stabil.
Pengaturan kecepatan motor dengan prinsip pengaturan frekuensi jala — jala dapat
dilakukan dengan menggunakan inverter-yang dikontrol.secara otomatis oleh
Programmable Logic Controller (PLC). Untuk itu penulis membuat program PLC
pada sistem pengendali pengaturan kecepatan motor induksi untuk -menentukan
input dan output yang digunakan untuk sistem pengendali pengaturan kecepatan
motor induksi. Untukitu, program PLC dapat ditmplementasikan untuk pengendali
pengaturan kecepatan motorgdnduksi. Untuk membuat program tersebut, penulis
memecahkan logika pemrograman alamat demi alamat pada PLC pada ladder
diagram/PLC dan menganalisa apakah dengan program tersebut dapat berjalan
sesuai’ deskripsi kerja. Pada saat pengujian, terdapat short Circuit Fault
(SCF)yang terjadi karena kedua pengasutan bintang dan pengasutan segitiga
berjalan beriringan untuk mengatasi kendala Short Circuit Fault (SCE) harus
menambahkan jeda waktu 0,1 detik pada program Timer PLC, prosedur pengujian
dilakukan sesuai dengan deskripsi kerja. Didapati hasil pengujian bahwa program
PLC bekerja sesuai dengan deskripsi kerja.pengaturan motor induksi.

Kata kunci :Motor Induksi, Short Circuit Fault (SCF), Pemrograman, PLC.
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PLC PROGRAMMING OF MIXING MACHINE FOR INDUCTION MOTOR
CONTROL SYSTEM

Abstract

The three-phase induction motor has a rotation that is not fixed, so it is necessary
to adjust the rotation speed in order to produce a stable induction motor rotation.
Motor speed regulation with the principle of regulating the mesh frequency can be
done using an inverter which is automatically controlled by.a Programmable Logic
Controller (PLC). For this reason, the author makes a.PLC _program on the
induction motor speed regulation controller system to determine the inputs and
outputs used for the induction motor speed regulation controller system:For that,
the PLC program can_ be implemented for the induction motor speed regulation
controller. To make the program, the author solves.the programming logic address
by address in'the PLC on the PLC ladder diagram and analyzes whether the
program can run according to the work description. At the time of testing, there was
a Short Cireuit Fault (SCF) that occurred because both wye starting and delta
starting went hand in hand to overcome the Short Circuit Fault (SCF) obstacle, a
time lag of 0.1 seconds must be added to the PLC Timer program, the test procedure
was carried out in accordance with the work description. The test results showed
that the PLC program worked in accordance with the induction motor setting work
description.

Keywords : Motor Induction, Short Circuit Fault (SCE), PLC Programming
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BAB I
PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Dalam era globalisasi masa kini, perkembangan kemajuan ilmu pengetahuan
maupun teknologi sangat berkembang dengan.pesat..Perkembangan ini sangat
mempengaruhi berbagai aspek kehidupan khususnya di bidang,industri. Saat ini
sudah banyak industri menggunakan teknologi agar mengefisiensi pekegjaan. Salah
satu alat yang digunakan yaitu motor induksi. Metor induksi sering digunakan,pada
berbagai peralatan industri. Pepularitasnya karena rancangannya yang sederhana
murah dalam perawatannya, dan mudah dioperasikan.

Motor induksi dapat dibagi menjadi dua jenis berdasarkan sumbernya yaitu
motorinduksi satu fasa dan motor induksi tiga fasa. Motor induksi satu fasa umunya
digunakan dalam peralatan rumah. tangga, namun untuk keperluan industri yang
digunakan adalah motor induksi tiga fasa. Motor induksi tiga fasa tidak
memerlukan peralatan bantu untuk berputar. Motor tersebut memiliki kemampuan
daya yang tinggi, maka diperlukan metode pengasutan supaya dapat mengurangi
lonjakan arus starting motor. Namun, motor induksi tiga fasa mempunyai putaran
yang tidak tetap. Sehingga perlu diatur kecepatan putarannya agar menghasilkan
putaran motor induksi yang stabil. Dengan adanya berbagai putaran beban,
kecepatan motor tersebut harus dikendalikan. Pengendalian kecepatan motor dapat
dilakukan dengan beberapa cara, yaitu; (1) merubah banyak kutub, (2) mengubah
frekuensi jala-jala, (3) mengubah tegangan jala-jala, dan (4) mengubah tahanan luar
(Fitzgerald, 1990). Pengaturan kecepatan motor dengan prinsip pengaturan
frekuensi jala — jala dapa dilakukan dengan menggunakan inverter yang dikontrol
secara otomatis oleh Programmable Logic Controller (PLC).

NEMA (The  National  Electrical ~ Manufactures  Association),
mendefinisikan PLC sebagai perangkat elektronika digital yang menggunakan
memori yang bisa diprogram sebagai penyimpan internal dari sekumpulan instruksi
dengan mengimplementasikan fungsi — fungsi tertentu. Seperti logika, sekuensial,
pewaktuan, perhitungan, dan aritmatika untuk mengendalikan berbagai jenis mesin
ataupun proses melalui modul I/O digital dan analog (Universitas Bangka Belitung,

2008). Pemrograman pada PLC menggunakan bahasa pemrograman khusus (/ladder

1
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diagram). Ladder diagram merupakan turunan teknologi relai konvensional
sehingga memudahkan operator di dalam pengaplikasian PLC sebagai kontrol
industri. Penggunaan PLC dapat mengurangi ukuran panel yang digunakan dan
rangkaian akan lebih sederhana. Kondisi ini mengakibakan industri — industri besar
beralih menggunakan PLC untuk semua keperluan kontrol peralatannya. Salah satu
penerapannya yaitu mesin pengaduk atau pencampur yang terdapat pada berbagai
industri.

Dalam produksinya; industri seringkali menggunakan suatu. alat untuk
mencampur suatu_bahan produksi. Untuk memproses dalam jumlah besar, maka
diperlukan sebuah mesin pengaduk yang mampu melakukan proses pengadukan
lebih cepat dan tentunya menghemat energi. Karena itu, pembuatan alat ini
berkaitan tentang pengaturan kecepatan. motor induksi tiga fasa dengan
menggunakan PLC = Schneider Tipe .TM221CE16R. maka dibutuhkan
Pemrograman PLC pada mesin pencampur untuk sistem kendali motor induksi
diharapkan mampu mengendalikan kecepatan .motor untuk pengaturan alat

pengaduk.

1.2. Perumusan Masalah

Dalam perumusan masalah yang ada pada pembuatan alat yang dilakukan
penulis terdapat beberapa masalah,yang harus.diseclesaikan. Adapun masalah yang
harus diselesaikan berdasarkan latar belakang di atas adalah sebagai berikut :
1. Bagaimana cara menghubungkan' PLC. Dan® HMI sehingga dapat
berkomunikasi ?

2. Bagaimana " kesesuaian deskripsi dengan program PLC pengaturan
kecepatan metor induksi?

3. Bagaimana membuat program PLC untuk sistem pengendali pengaturan
kecepatan motor induksi?

4. Bagaimana menentukan input dan output PLC yang akan digunakan pada

sistem pengendali kecepatan motor induksi ?
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1.3. Tujuan

Sesuai dengan perumusan masalah yang ada, maka tujuan yang ingin

dicapai dalam pembuatan alat ini adalah sebagai berikut :

:eydid ey

1. Menentukan input dan output yang digunakan untuk sistem pengendali

pengaturan kecepatan motor induksi

: -nHMI
ogram PLC untuk pengendali

2. Mengidentifikasi komunik
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BAB YV
KESIMPULAN DAN SARAN

5.1. Kesimpulan

Berdasarkan hasil dan pembahasan pada laporan tugas akhir ini,penulis

mendapatkan beberapa kesimpulan sebagai berikut :

1.

Short Circuit Fault (SCE) terjadi karena keduapengasutan bintang dan
pengasutan segitiga berjalan beriringan

Untuk ~mengatasi kendala Short Circuit Fault (SCE) “harus
menambahkan jedawaktu 0,1 detik pada program Timer PLC

PLC dapat berkomunikasi dengan HMI,dengan cara.menggunakan
kabel komunikasi RS-485 2W

Inisialisasi pada Variable Speed Drive menggunakan Quput dari PLC
telah berhasil dilakukan.yang dituangkan melalui tabel logika
Pengujian keseluruhan performa PLC sangat baik, Deskripsi Kerja

Kontrol telah terealisasikan.

5.2. Saran

Untuk pengembangan alat ini, terdapat beberapa saran diantaranya,

1. Rencana pengembangan kedepanya bisa ditambahkan dengan Scada

Vijeo Citect Explarer

Rencana Pengembangan kedepanya bisa ditambahkan ekspansi
Qutput Analog PLC agar bisa memasukan nilai melalui keypad yang
tersedia pada HMI yang berkomunikasi dengan PLC dan datanya akan
masuk ke Input Analog VSD untuk mengatur Kecepatan motor.
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