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Perancangan Sistem Pengaturan Kecepatan Motor Induksi 3 Phase Berbasis

PLC, HMI, dan VSD

Pengaturan Kecepatan Motor Induksi 3 Fasa dengan VSD

ABSTRAK

Perancangan Sistem Pengaturan Kecepatan Meotor Induksi 3 Phase diraneang sesuai
dengan perkembangan teknologiisistem kontrol salah satu upaya yang dilakukan
yaitu dengan menggunakan kendali Variable Speed Drive (VSD) yang langsung
dihubungkan dengan motor induksi 3 phasa untuk mengatur kecepatan serta
ditambah dengan Programmable Logic Control (PLC) dan Human Marchine
Interface (HMI) yang berfungsi sebagai pengendali Variable Speed Drive (VSD)
untuk mengatur kecepatan motor induksi 3 phasa dan Desain Human Marchine
Interface (HMI) sebagai user interface untuk menggantikan push button dan lampu
indikator. Frekuensi berbanding lurus terhadap kecepatan motor induksi 3 phasa,
semakin besar frekuensi yang masuk pada motor induksi 3 phasa maka akan
semakin cepat putaran motor induksi 3 phasa tersebut. Secara garis besar bahwa
bagaimana cara menghitung arus, frekuensi yang ada pada kecepatan motor,
menggunakan star delta. Dapat terlihat bahwa saat perhitungan frekuensi 20Hz -
50Hz dalam keadaan forward maka nilai slip yang dihasilkan adalah dari besar ke
kecil atau dengan nilai 2.23% sampai 0.58%. Sebaliknya, jika dalam keadaan
reverse maka nilai slip yang dihasilkan adalah dari kecil ke besar atau 0.16% sampai

0.57% karena reverse berkebalikan dengan forward.

Kata Kunci : Motor Induksi 3 Phasa, Programmable Logic Controller (PLC),
Human Marchine Interface (HMI), Variabel Speed Drive (VSD)
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Design of a PLC, HMI1, and VSD-Based 3 Phase Induction Motor Speed
Regulation System

3 Phase Induction Motor Speed Control with VSD

ABSTRACT

The 3 Phase Induction Motor.Speed Regulation System is designed.to keep up with
advancements in control system technology. One effort made is the use of Variable
Speed Drive (VSD) control, which is directly connected to the 3 Phase Induection
Motor to regulate speed, and coupled with Programmable Logic Control (PLC) and
Human Machine Interface (HMI), which functions as a Variable Speed Drive (VSD)
controller to regulate the speed of the'3 Phase Induction_Motor. The 3-phase
induction motor's speed and frequency are directly inversely correlated; the higher
the frequency entering the 3-phase induction motor, the faster it's spinning. using
the software's Programmable Logic. Control (PLC) configuration link to connect
the three components. It can be seen that when calculating the frequency of 20Hz -
50Hz in the forward state, the resulting slip value is from large to small or with a
value of 2.23% to 0.58%. Conversely, if it is reversed, the resulting slip value is
from ‘small to large or 0.16% to 0.57% because the reverse is the opposite of

forward,

Keywords: 3 Phase Induction Motor, Variable Speed Drive (VSD), Human Machine
Interface (HMI), and Programmable Logic Controller (PLC).
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BAB 1

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Di masa sekarang, adanya kemajuan teknologi tumbuh:sangat pesat apalagi di
dalam bidang sistem tenaga listrik, terkhususnya dalam penggunaan mesin-mesin
listrik yang digunakan secara umum dalam mengubah energi listrik menjadi gerak,
sebagai contohnya yaitu motor induksi. Motor induksi 3 fasa adalah jenis.metor
yang pada’ umumnya paling banyak digunakan dalam. kehidupan sehari-hari
dibandingkan dengan motor yang lain.[l] Pada motor induksi. yang harus
diperhatikan yaitu kecepatan, torsi, dan"efisiensi. Kecepatan diharapkan dapat
ditingkatkan terus-menerus, torsi diharapkan dapat memenuhi beban, dan efisiensi
diharapkan tinggi. Sehingga kecepatan putar.dart motor dapat dipengaruhi oleh nilai
frekuensi tegangan AC yang masuk ke dalam motor.-Apabila digunakan untuk
memutar beban dan beban bertambah maka kecepatan juga akan berubah. Maka
dari itu, untuk mengatasi hal tersebut maka diperlukan Variable Speed Drive
(VSD).[2]

Variable Speed Drive (VSD) berfungsi untuk mengontrol energi dari supply
utama ke proses melalui motor listrik-dengan cara mengontrol dua besaran yaitu
toris dan kecepatan. Alat yang terdiri dari rectifier;, DC link, inverter. Rectifier
mengubah tegangan AC menjadi tegangan DC kemudian inverter mengubah
tegangan DC menjadi tegangan AC lagi dengan frekuensi yang dapat diubah untuk

mengatur kecepatan motor.

Pada tugas akhir ini membahas perlunya Variable Speed Drive (VSD) sehingga
kecepatan motor dapat dikontrol dengan pengontrolan kecepatan oleh Variable
Speed Drive (VSD). Diharapkan kecepatan motor sesuai dengan yang diinginkan 3
sehingga motor akan mengkonsumsi daya yang lebih sedikit dibandingkan dengan
sebelumnya. Sehingga penulis mengambil judul “Pengaturan Kecepatan Motor

Induksi 3 Fasa Dengan VSD”.
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a
)
=
A 1.2 Perumusan Masalah
e o)
oY o
i . Ce .
¥ N 3 Perumusan permasalahan yang akan dibahas dalam tugas akhir ini adalah
35T = o
ce 8 = sebagai berikut :
3 2 -
>a O
8 = 1. Bagaimana mengatur kecepatan motor induksi 3'phasa dengan VSD?
ST ]
§ § § 2. Apa hubungan frekuensi dengan nilai kecepatan putar.motor?
:’:é. ; 3. Bagaimana hubungan frekuensi dengan slip motor?
("]
=9 ® 1.3 Tujuan
E ,E: “,’, Adapun tujuan yang ingin dicapai pada tugas akhir ini adalah sebagai berikut :
o= ()
%:f a.. 1. Mengatur kecepatan motor induksi 3 phasa dengan Variable Speed Drive
o<
g = (VSD)
ig 2. Menganalisis tentang hubungan frekuensi dengan milai Kecepatan putar
? § motor
TT
§ ; 3. Menganalisis hubungan antara fickuensi dengan slip motor
=5 1.4 Luaran
;g Luaran yang diharapkan darihasil tugas akhir ini adalah :
o
% g" 1. Laporan Tugas Akhir dengan judul Pengaturan Kecepatan Motor Induksi 3
Eg Fasa dengan VSD
2<
f—,g 2. Jurnal mengenai Pengaturan Kecepatan. Motor Induksi 3 Fasa dengan VSD
T -
§ g’»r 3. Hak Cipta mengenai Pengaturan Kecepatan Motor Induksi 3 Fasa dengan
3E VSD
2o
=2
g .
g
%
2
c
i
g
E
c
3
Y
5
=
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5.2 Saran

ang lebih tinggi lagi sesuai dengan

an filter harmonisa pada V
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Adapun saran — saran yang dapat penulis berikan adalah sebagai berikut :

1. VSD yang digunakan bisa dengan kele
berkembang teknologi di
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Communication senvice Rezd holding registers {03) 28 wands
White single register (06} 29 words
Write multiple registers (18) 27 words
Rezd'wite multiple registers (23) 4/4 words
Rezd device identificztion (43)
Frospedive line |sc 1kA
Confinuous output qurrent 24 AatdkHz
Maximum fransient current 38 Aforg0s
Speed drive output frequency 0.5...400 Hz
Mominal switching frequency dkHz
Switching frequency 2.8 kHz adjustzhle
4,16 kHz with derating factor
Braking torgue Up to 70 % of nominal motor torque without braking resistor
Motor slip compensation Adjustable
Preset in fadory
Cutput voltage 200,240 3 phases
Elertrical connedtion Termiral, damping capadfy: 3.5 mm®, AWG 12 (L1, L2, L2, U, V, W, FA PC)
Tightening torque 08MNm
Insulztion Eleriricz| between power and contral
Supphy Imternzl supply for reference potentiometer: 5 OC [4.75.. 5.25\), <10 ma&, protection type:

overload and short-crcuit protection
Imternal supply for logic inputs: 24\ DC (20.4...28.8 V), <100 m&, protection type: overload and
shor-drouit protection

Analogue input number

i

Analogue input type

Configurzble current A1 0. 20 mA 250 Chm
Configurzble voltage A 0..10 W 30 kOhm
Configurzble voltzge A1 0.5 30 kOhm

Discrete ingut number

4

Discrete ingut type Programmable LI1.. L4 24 % 18..30V

Discrete input logic Megative logic (sink), » 16 (state 0), <10V (state 1), input impedance 3.5 khm
Positive logic (source), 0..< 5V (state ), » 11V (state 1)

Sampling duration 20 ms, tolerance +- 1 ms for logic input
10 ms for analogue input

Linearity error +- 0.3 % of maximum value for anzlogue input

Analogue output number 1

Enalogue output type A1 software-configurable voltage: 010V, impadance: 470 Chm, resolufion 8 bits
A softwere-configurable current: 0...20 m&, impedance: 300 Chm, resolution & bits

Discrete output number 2

Discrete output fype Legic output LO#, LC-

Protected relzy cutput R1A RAB, RIC 1 GO

Minimurn switching curent

5 mA at 24V DC for logic relay

Maximum switching curment

2 AZ50 W AL inductive cos phi = 0.4 LR =T ms logic relzy
2 830V DC inductive cos phi= 0.4 LIR = 7 ms logic relzy
3 A 250 AL resistive cos phi =1 LIR.= 0 ms logic relay
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© 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
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