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ABSTRAK

Kecepatan putar motor dapat diatur dengan berbagai cara. Salah satu cara yang
dapat dilakukan untuk mengatur kecepatan putar motor yaitu dengan Variable
Speed Drive (VSD). Variable Speed Drive (VSD) atau sering disebut Inverter
merupakan suatu alat yang digunakan untuk mengatur atau mengendalikan
kecepatan putaran pada sebuah motor. VSD mengendalikan kecepatan putar motor
tersebut dengan cara mengatur frekuensi dari.dayalistrik yang di pasok ke motor.
pada modul ini inverter yang digunakan yaitu_ Schneider Electric tipe
ATV610U75N4. Pada deskripsi kerja;alat ini dioperasikansecara auto dan manual
yang akan dikontrol menggunakan Programmable Logic Controller (PLC) dan
dikombinasikan dengan” sistem Supervisory Control And Data. Aequisition
(SCADA). Operasi autohanya cukup dilakukan hanya memberi sekali sinyalinput
kepada proses, lalu.sinyal tersebut diolah pada preses. Operasi manual dilakukan
dengan memberi sinyal daridnput pada setiap kenaikan putaran kecepatan motor
hingga mencapai pada kecepatan maksimal. Untuk mengoperasikan Variable Speed
Drive (VSD) atau inverter intharus dilakukan setting parameter terlebih dahulu.
Hal ini dilakukan agar dapat menghasilkan frekuensi yang bervariasi sehingga
kecepatan motor berubah-ubah sesuai dengan frekuensi yang diterima. Pengujian
dilakukan dengan mode soft starting dan multi speed dengan arah forward dan
reverse. Berdasarkan pengujian yang dilakukan didapat frekuensi yang berbeda-
beda yaitu 15 Hz, 20 Hz, 25 Hz, 30 Hz, 35 Hz, 40 Hz, 45 Hz, 50 Hz.

Kata Kunci : Variable Speed Drive, Inverter, PLC, SCADA
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ABSTRACK

The rotational speed of the motor can be adjusted in various ways. One way that
can be done to adjust the rotational speed of the motor is with a Variable Speed
Drive (VSD). Variable Speed Drive (VSD) or often called Inverter is a device used
to regulate or control the rotational speed of a motor. The VSD controls the
rotational speed of the motor by adjusting-the frequency of the electrical power
supplied to the motor. In this module, the inverter used.is Sehneider Electric type
ATV610U75N4. In the job description, this tool is operated.automatically and
manually which will be contrelled using a Programmable Logic Controller (PLC)
and combined with the'Supervisory Control And Data Acquisition (SCADA) system.
Auto operation isonly enough to give one inputsignal to the process, then the signal
is processed in'the process. Manual operation is carried out by giving a signal from
the input at each increase In rotation of the motor speed until it reaches the
maximum speed. To operate the Variable Speed Drive (VSD) or this inverter, you
must first set the parameters. This is done in order to produce a varying frequency
so that the motor speed varies according to the received frequency. The test is
carried out with soft starting.and multi speed modes with forward and reverse
directions. Based on the tests carried out, different frequencies were obtained,
namely 15 Hz, 20 Hz, 25 Hz, 30 Hz, 35 Hz, 40 Hz,45 Hz, 50 Hz.

Key Word : Variable Speed Drive, Inverter, PLC, SCADA

Vil



HINYILNOd

ejie)er 1abap yiuyaljod uizi edue)

13
v
(]
=5
Q
=
=7
T
o
=
—
Q.
o
=
3
(]
=
<
al
=
o
=
=
(]
T
[}
=
=
=
Q
o
=
<
o
=
Q
3
&
o
-
)
o
=
()
=
2,
~
-
o
Q
[}
—
S
o
=
o
-
=
o

N
Qoo
o )
s 28
3 Q@
Q<&
35S
= =
833
=]
3 <
c iV
3 c
=3 2
) e
5 =
S el g
3 =%
3 5
m =~
-
33¢
T o5
= °
-
533
S28g
-~
A< b
o )
o
s @73
Q 5
59
3 =
o o
o 5
< °
(7] m
) s
c X E
£ =
c H
—p el
3 0%
=] <
- o
- —
€ 9 3
=
i ey
3. °
a
s 2
Q —
3 £
5 5
o
z S
8
~ 3
5 T
5 ®
- =
c £
= i
o
-
~
*a
=
-~
1Y)
-
o
=
o
3.
§ )
=
Q
=
w
=
Y]
~-
=
3
o
w
o
&
=3

W@

o
m
=
)
T
-+
Y

=r
m
x
)
©
-+
Y
E.
;
o
=
;.
®
x
E.
x
2
®
Q
D
=.
fm
o
x
3
1
-+
Y

-
2
Q
=
o
=]

Q
3
(]
=

Q
c
-

T
"
()
o
Q

s
o
=
o
-
Q
<
w
o
c
=
<
=
=~
Q
-

<
o
Py
<
w
=
-
o
=

T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
3
=
o
=
Q.
o
=
3
(]
=

<
()
o
<
=)
=
-
=
w
c
3
o
(]
-

DAFTAR ISI

HALAMAN PERNYATAAN ORISINALITAS ..ottt iii
LEMBAR PENGESAHAN ...ttt sttt iv
TUGAS AKHIR ..ottt sttt st b et sae et sbeeaee b iv
KATA PENGANTAR . .ttt s ettt et e bt e saeesaeesateebeesbeesaeesanenas v
ABSTRAK L.t aai8h e st 8i0n et e s e st 8 8Hin e Wittt et e saee st eeeeeeenteens Vi
ABSTRACK ..ottt et ettt sveeeesee e e s st Bine e BB et eate b eae e vii
DAFTAR ISt ittt sttt s e s et B e viii
DAFTAR GAMBAR ..t ettt ieb s Bt see e e sse e e B X
DAFTAR TABEL ... ..o et es i csstt e she e b St steesaeesaaesasesabeeseenseesadh Xi
DAFTAR LEAMPIRAN ... ittt e basnt e cssnne e ssnteeenabreeseotheee Bheveeveenseenns xii
BAB LgF 4. ... e B B B BB 1
PENDAHULUAN ...ttt esie e dhte s b et esee abes eeeesneeaeesbeaeseesnees 1
1.1 Latar BelaKang..... it esssiitieneneeeeeresdesneensescdensanseess danasesensasnasseeiasntensensens 1
1.2°  Perumusan Masalah ... o 2
0 T T | - L I O S 2
1.4 LLUBEAN. ..ttt ettt ettt et snesntemesne st neereeeesafiantensensesesdnesnteanasntceeenrens 2
BAB L ettt ettt ettt ekt e nnee st eeneeeaeeeandE e st s bt e bt e bt s enees 3
TINJAUAN PUS T AR A ettt et et eteauteaseanesnasnsasssantaansssaansessesnsanssanteasestteseensens 3
2.1 " Variable Speed DriVe (VSD)......ccoeueterrereee S5 ihesensetinesnease haesnasnasssassseesesens 3
2.1.1 Prinsip Kerja Variable SPeed DIIVE ...... .. oo 4
2.1.2 Jenis- jenis Inverter Pada Variable Speed DriVe .........cccccoeieieenee... 4
2.1.2.1. Variable voltage inverter (VVI).. o i i i 4
2.1.2.2. Current Source INVErter (CSI) ....oouivieieiieeseceee e 6
2.1.2.3  Pulse Width Modulation (PWM).........cccovirieiirenieiseeiese e daaneos 7
213 Tampilan:Variable Speed Drive ATV6E10.......ccccoeveveeeriinsmsmsssitiiiine. e 8
2.14 Spesifikasi Variable.Speed DIIVE ....................o. oottt e 10
2.1.5 Pengaturan Frekuensi Pada Variable Speed Drive.......c..ccccocevveeeuenene. 10
2.1.6 Pengontrolan Variable Speed Drive (VSD) ....ccocvvvevieieeceseeeee e, 11
217 Parameter Pada Inverter ATVBL0UT75N4 .......coooovivirinineeeeeeene 11

2.2 MOtOr INAUKSE 3 FASa.......coiiiieieieieniteieseseeee e 13
2.2.1 Konstruksi Motor INduksi 3 Fasa..........ccceevevveerenenenenenecceeeee 13
2.2.2 Prinsip Kerja Motor INduksi 3 Fasa ........c.cceceviveeveneececeeeese e 15

2.3 Programmable Logic Controller (PLC)......ccceoieieieiieiereceee e 17

viii



ejie)er 1abap yiuyaljod uizi edue)

HINYILNOd

13
v
(]
=5
Q
=
=7
T
o
=
—
Q.
o
=
3
(]
=
<
al
=
o
=
=
(]
T
[}
=
=
=
Q
o
=
<
o
=
Q
3
&
o
-
)
o
=
()
=
2,
~
-
o
Q
[}
—
S
o
=
o
-
=
o

N
Qoo
o )
s 28
3 Q@
Q<&
35S
= =
833
=]
3 <
c iV
3 c
=3 2
) e
5 =
S el g
3 =%
3 5
m =~
-
33¢
T o5
= °
-
533
S28g
-~
A< b
o )
o
s @73
Q 5
59
3 =
o o
o 5
< °
(7] m
) s
c X E
£ =
c H
—p el
3 0%
=] <
- o
- —
€ 9 3
=
i ey
3. °
a
s 2
Q —
3 £
5 5
o
z S
8
~ 3
5 T
5 ®
- =
c £
= i
o
-
~
*a
=
-~
1Y)
-
o
=
o
3.
§ )
=
Q
=
w
=
Y]
~-
=
3
o
w
o
&
=3

W@

o
m
=
)
T
-+
Y

=r
m
x
)
©
-+
Y
E.
;
o
=
;.
®
x
E.
x
2
®
Q
D
=.
fm
o
x
3
1
-+
Y

-
2
Q
=
o
=]

Q
3
(]
=

Q
c
-

T
"
()
o
Q

s
o
=
o
-
Q
<
w
o
c
=
<
=
=~
Q
-

<
o
Py
<
w
=
-
o
=

T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
3
=
o
=
Q.
o
=
3
(]
=

<
()
o
<
=)
=
-
=
w
c
3
o
(]
-

2.4 Supervisory Control And Data Acquisition (SCADA) ......cccccevverererieieennenn. 18
2.5 ROLArY ENCOUET ....ooviiiiiiiieteeee ettt 18
BAB Tttt st st b e b she e s s e 20
PERENCANAAN DAN REALISASH ..ottt 20
3.1 Perancangan AlGL...........cooiieieiiiieececesee ettt 20
311 DeSKIIPST AlAL ..o i esianse e B ettt 20
3.1.2 Cara Kerja AlaL......t it est i B e 21
3.1.3 Spesifikasi Al@t ..t oot e 26
3.14 DiagramBIoK ...........ccooeeoiieee Bt e 28
3.15 Wiring Diagram SISLEM .........c.oocvieiesatie s e eeeesieesie e sie e eee e esaa e 29

3.2 Realisast AlaL......... oottt e 29
3.2.1 Wiring Diagram Daya ...............civeeeveeienneneeiieeneesiette et entaeeeseeeee e 31
3.2:2 Pengaturan Parameter INVEIrter ........ccu..ciin e vioie e eiee e snee e 32
BAB@Y ....................... [ ——— . 4Ny &Y SN BN ... 34
PEMBAHASAN ...ttt eeee e asfba st dhaasseesaeeshanen oo banteesueesunasasesnne 34
R T T 11 | 1T L T I S U S 34
41.1 DeSKIipSI PENQUJIAN ...coueeiiiinnereeeeeessasiiinnenneneeneesesbannaseesses sbanansannaneeseens 34
412 Prosedur Pengujian pada INVEITer.........cusitii e ciliveseeaneesnenenen. 34
413 Data Hasil PENGUJIAN ....c..c.eiueuiiunee s it it sseneanenesseneanensane e 35
4.1.4 Analisa Hasil PERQUJIAN............i . i e e aiben et et cne s sdasnnsnnasnasneeees 37
4.1.4.1 Penentuan Jumlah Kutub MoOtOr...........cccciiiiniiniiniciicece 37
4.1.4.2 " Analisa Hubungan Antara FreKuensi dengan Kecepatan Motor ....... 38
4.1.43 Analisa Hubungan Antara Frekuensi dengan Slip Motor .................. 40

42 Pengui@n || e ¥ N4 W W o O B SEE— 43
4.2.1 DEeSKFiPST PENQUJIAN ....cveeriereeiesseassesesneesassasssessssnsassesssssnessessnessasseesseins 43
4.2.2 ProSedur PENQUJIAN.........ccoiieierieieieseeese et o 43
423 Data ReQQUIITcT T 43
4.2.4 Analisa Hasil Pengujian............. e 44
BAB V e e ettt sae e s s 45
PENUTUP. ... .ottt s s st re e s s e 45
5.1 KESIMPUIAN ..ottt ettt ae e e e s aeeaesresraense s 45
5.2 SBEAN e 45
DAFTAR PUSTAKA ettt sttt et e be e b e sae e st e 46
DAFTAR RIWAYAT HIDUP ..ottt sttt st s 47



VANAVE
[CECELS
HINYILNOd

ejie)er 1abap yiuyaljod uizi edue)

13
v
(]
=5
Q
=
=7
T
o
=
—
Q.
o
=
3
(]
=
<
al
=
o
=
=
(]
T
[}
=
=
=
Q
o
=
<
o
=
Q
3
&
o
-
)
o
=
()
=
2,
~
-
o
Q
[}
—
S
o
=
o
-
=
o

N
Qoo
o )
s 28
3 Q@
Q<&
35S
= =
833
=]
3 <
c iV
3 c
=3 2
) e
5 =
S el g
3 =%
3 5
m =~
-
33¢
T o5
= °
-
533
S28g
-~
A< b
o )
o
s @73
Q 5
59
3 =
o o
o 5
< °
(7] m
) s
c X E
£ =
c H
—p el
3 0%
=] <
- o
- —
€ 9 3
=
i ey
3. °
a
s 2
Q —
3 £
5 5
o
z S
8
~ 3
5 T
5 ®
- =
c £
= i
o
-
~
*a
=
-~
1Y)
-
o
=
o
3.
§ )
=
Q
=
w
=
Y]
~-
=
3
o
w
o
&
=3

W@

o
m
=
)
T
-+
Y

=r
m
x
)
©
-+
Y
E.
;
o
=
;.
®
x
E.
x
2
®
Q
D
=.
fm
o
x
3
1
-+
Y

-
2
Q
=
o
=]
Q
3
(]
=
Q
c
-
T
"
()
o
Q
s
o
=
o
-
Q
<
w
o
c
=
<
=
=~
Q
-
<
o
Py
<
w
=
-
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
3
=
o
=
Q.
o
=
3
(]
=
<
()
o
<
=)
=
-
=
w
c
3
o
(]
-

DAFTAR GAMBAR

Gambar 2. 1 Prinsip Kerja VSD .......cccooiiiiiiiiiieseiesee s 4
Gambar 2. 2 Jenis INVEIEr VV 1 ..o s 5
Gambar 2. 3 Gelombang Keluaran VVI ... 6
Gambar 2. 4 Jenis INVEITEr CSI ..ottt i e 6
Gambar 2. 5 Gelombang Keluaran CST ... i e 7
Gambar 2. 6 Jenis Inverter PWIM ciiio v B e 7
Gambar 2. 7 Gelombang Keluaran PWM ..........ccooviieiiiieieece st i 8
Gambar 2. 8 Tampilan ATV610........cccoeoe et B 8
Gambar 2. 9 Tampilan Motor INAUKST 3 FaSA. i it v iueereeieiieieesieeieseeeseeesaabines 13
Gambar 2. 10 Konstruksi Motor Induksi 3 FaSa .....i....ccivfieeieieiieneeiesieneannns 13
(C€T=Ta 1 o =T g7 4 ] =1 () G O S SO S A S USS 14
Gambar 2. 12 RotOr SangKar ..o e e bara e st tna et e 15
Gambar 2. 13 Rotor KUMParan/ it - sussus oo ssmee oo nsssse e susss e ssnse o pssse oo 15
Gambar 2. 14 PLC TM221CELBR ...........ceo oo iiieeeedines e iineseesbanaeseeiaaneeeens 17
Gambar 2. 15 Bagian SiStem SCADA ..............cttii e ideiieeresibeineesaineeseeinaaneesnens 18
Gambar 2. 16 Susunan Rotary ENCOUEr i .. . ... cctbeaireceeeidbanne e dhrnnee e iinnaneeseees 19
Gambar 3. 1 Flowchart MOOe AULO (L) susssssttitnneaneneereathunssesseessdbasseeseesdanssassesseess 22
Gambar 3. 2 Flowchart MOde AULO (2) ..uiuussssssasititinmmneeeeereasbansseeseessbessasssasseeseess 23
Gambar 3. 3 Flowchart Mode Manual (1) ...oisee sttt eeeereeaibennuesnaessnsseeseess 24
Gambar 3. 4 Flowchart Mode Manual (2) ........cciumreooimesiiineaneesneaneessaessnaseeseens 25
Gambar 3. 5 Diagram BIOK SISEEM.........cccooiiiiiiiiiiiecce e 28
Gambar 3. 6 Wiring DIAgram SISTEIM ..cue..coue.cees. ifiies cshevane e tasneedheranaanassaaneesenss 29
Gambar 3. 7 Tampak DEPAN.......ccciie ettt eestsaaasaaaesnasneaneaseaseanaansanaaneeseens 30
Gambar 3. 8 Tampak SAMPING ....uece: . canue s cusnes e e e vaasaassesssssessessessessesssasaaseeseess 30
Gambar 3.9 Wiring Daya Inverter ATVGEI0UTSNA .........cceiieeieeieeiieseennaaneeenn 31
Gambar 3. 10 Wiring Diagram Kontrol'Inverter ATV610U75N4....................... 31
Gambar 4. 1 Name Plate IMOTOT ... ...t eneeshens 37



eyieyer abaN Yiuyaljod uizi eduey

13
v
(]
=5
Q
=
=7
T
o
=
o
Q.
o
=
3
(]
=
<
al
=
o
=
=
(]
T
[}
=
=
=
Q
o
=
<
o
=
Q
3
&
o
-
)
o
=
()
=
2,
~
-
m
Q
[}
—
S
o
=
o
-
=
o

N
= -
o )
s 28
5 2@
Q@c s
35S
) =
2 3¢
=]
3 <
c iV
3 c
=3 2
) e
5 =
2& 7
3 =%
3 5
m :
5
33¢
T o5
=~ 3o
-
533
S28g
-~
A< b
o )
o
s @73
Q 5
59
3 =
8 o
8 97
< °
(7] m
) s
c X E
£ =
c H
—p el
38%
2 0 <
- o
- —
€ 9 3
=
i ey
3. °
a
s 2
Q —
3 £
5 5
o
z S
8
~ 3
5 T
5 ®
- =
c £
= i
o
-
~
*.
=
-~
1Y)
-
o
=
o
3.
§ )
=
Q
=
w
=
Y]
~-
=
3
o
w
o
&
=

o
m
=
)
T
-+
Y

=r
m
x
)
©
-+
Y
E.
;
v
o
;.
®
x
E.
x
2
®
Q
o
=.
fm
o
x
3
q
-+
Y

-
2
Q
=
o
=]
Q
3
(]
=
Q
c
-
T
"
()
o
Q
s
o
=
o
-
Q
<
'd
o
c
=
<
=
=~
Q
-
<
o
Py
<
w
=
-
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
3
=
Q9
=
Q.
o
=
3
(]
=
<
()
o
<
=)
=
-
=
w
c
3
o
(]
-

Tabel 2.
Tabel 2.
Tabel 3.
Tabel 3.
Tabel 4.
Tabel 4.
Tabel 4.
Tabel 4.
Tabel 4.
Tabel 4.
Tabel 4.
Tabel 4.
Tabel4.
Tabel 4.

DAFTAR TABEL
1 Status SINYal LED ......ccvoiiiiiiice e 9
2 SPesifikasi VSD ATVBL0 ......ccccoveiiiiiiiinieeeieie e 10
1 SPESITIKAST AlBL........cviieiiiiiiiice e 26
2 Parameter INVEITET .......covi i 32
1 Data Pengujian Mode Auto-ForWare .. .. oo 35
2 Data Pengujian Mode AULO=REVEISE.............oooiies Wi eeeeeneeeeieiennes 35
3 Data Pengujian Mode Manual Forward ..............c.oooiiinn e, 36
4 Data PengujiandMode Manual REVEISE..........ccevueiveiieeveervatbin tinee e 36
5 Hasil Perhitungan Mode multispeed Manual-Forward..............cu.. . 39
6 Hasil Perhitungan Mode.multispeed Manual-Reverse......................ui 39
7 Hasil Perhitungan Hubungan Frekuensi-Slip Moter Forward ............. 41
8 Hasil Perhitungan'Frekuensi-Slip Motor ReVerse.........c.....ievecveneen. 42
9 Data Pengujian Gangguan MO AUTO .c.......coiuer e ciueseeeiaaneesebanheseeeneeans 43
10 Data Pengujian Gangguan Mode Manual .......c.......coeecoiiiee e innnnnne 44

Xi



DAFTAR LAMPIRAN
Xii

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

1. Diagram Kontrol Sistem Pengendali Kecepatan Motor

2. Jobsheet Sistem Pengendali Kecepatan Motor

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




eyieyer uabap Niwyaijod uizi edue)

2
v
(]
=
Q
=
=
T
o
=
—
Q.
o
=
3
[}
=
c
al
==
o
=
=
[}
T
[}
=
=
=
Q
o
=
<
o
=
Q
g
e
o
-
]
o
=
()
==
=,
==
=
m
Q
o
—
e
o
==
o
-
-
o

N
= -
S 2]
s 3
3 Q@
Qe s
355
=) =
833
=]
3 <
c Q
3 c
=3 3
o e
5 =
sa 7
5%
3 5
m :
-
325¢
T o5
= °
-
s 53
2 o
S28g
~
< ®
) )
g
s Q7P
Q 5
59 0
3 =
8 o
8 ®>
< °
w m
) -
c 2 £
£ =
c 4
>2 5
3 0%
= <
s o
- —
c 93
= X =
=
3. °
o S
S <
m —
3 £
5 &
°
z ¢
Y
~ 3
5 T
a5 2
- =
c -
= @
Q
=
~
R.
=
~
S
-+
o
=
o
3.
Q
[ =]
O
=
w
=
o
~
[
3
V)
w
o
S
3

a
m
=
0
T
-+
Y

=
o
x
0
©
-+
(Y
g.
;
o)
S
=.
®
x
E.
=
P4
®
Q
0
=.
e
o
x
3
1
-+
0

-
2
o
=
o
3
Q
3
[}
>
Q
c
=
T
"
()
o
o
-
o
=
o
-
o
c
1"
o
c
-
f=
=2
~
o
-
<
o
-
<
wn
=
-
o
35
T
o
3
[}
3
n
o
=]
-
c
3
=
o
3
Q.
o
3
3
[}
3
<
m
T
c
-
=
o9
>
%]
c
3
T
[}
-

BAB |

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Motor induksi AC merupakan salah-satu.mesin_listrik yang paling banyak
digunakan saat ini. Motor induksi-banyak digunakan dalam.kehidupan sehari-
hari maupun berbagai keperluan di dunia industri. Hal ini karena maetor induksi
memiliki  konstruksi~ yang sederhana,  biaya yang terjangkau“. dan
pemeliharaannya yang mudah. Dalam penggunaannya di dunia industri,
kehandalan suatu motor induksi sangat diperlukan. Sebuahindustri biasanya
menginginkan motor yang dapat diatur kecepatannya sesuai dengan keinginan,

oleh karena itu diperlukan pengendalian kecepatan motor.

Pengendalian kecepatan motor dapat dilakukan dengan berbagai cara,
seiring berkembangnya teknologi sistem kontrol, salah satu cara yang bisa
dilakukan yaitu dengan menggunakan_Variable Speed Drive (VSD). VSD
merupakan suatu alat berfungsi untuk mengatur-frekuensi_sumber sehingga

mendapatkan kecepatan motor (rpm) yang diinginkan.

Sistem pengendali ini-dilakukan secara ‘otomatis dengan. menggunakan
sistem Programmable Logic Controller (PL.C).dan untuk memudahkan operator
dalam pengoperasiannya maka dikembinasikan dengan sistem Supervisory.
Control And Data Acquisition (SCADA). Pengendalian kecepatan motor AC
menggunakan' VSD dengan kontrol PLC dan monitoring SCADA vyang
menunjukkan hasil sistem terbaca secara real time dalam membaca data
kecepatan motor dan indikasi kinerja pada.motor sehingga kecepatan motor dan
kondisi motor dapat lebih cepat diketahui.

Sehubungan dengan latar belakang diatas, penulis memilih judul tugas akhir
“Pengaturan Variable Speed Drive Pada Sistem Pengendali Kecepatan
Motor” yang akan membahas bagaimana pengaturan parameter Variable Speed
Drive (VSD) atau inverter pada sistem pengendali kecepatan motor induksi 3

fasa.

Politeknik Negeri Jakarta
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1.2 Perumusan Masalah
1. Bagaimana cara setting Variable Speed Drive (VSD) pada Sistem
Pengendali Kecepatan Motor?

2. Bagaimana cara setting parameter Variable Speed Drive (VSD) untuk
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mode multispeed?
3. Bagaimana cara mengoperasikan.motor.induksi 3 fasa menggunakan
VSD?

1.3 Tujuan
Penyusunan Laporan Tugas Akhir Pengaturan Variable Speed Drive (VSD)

Sistem Pengendali Kecepatan Motor ini bertujuan untuk :

1. Mampu mengatur..Variable- ‘Speed  Drive (VSD) untuk..Sistem
Pengendali kecepatan Motor.
2. Mampu mengatur parameter pada \V/SD.

3. Mampu mengoperasikan motor.induksi 3 fasaimenggunakan VSD.

1.4 Luaran
Penyusunan Tugas Akhir Sistem Pengendali Kecepatan Motor
berbasis PLC dan SCADA ini diharapkan dapat menghasilkan luaran :

1. Jobsheet Sistem Pengendali “Kecepatan Motor berbasis PLC dan
SCADA.

2. Buku laporan tugas akhir.

3. Prototype Sistem Pengendali Kecepatan Motor berbasis PLC dan
SCADA.
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BAB V

PENUTUP

5.1 Kesimpulan
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Berdasarkan pengoperasian alat, pengujian data dan analisa yang telah

dilakukan, dapat disimpulkan bahwa :

1. Kecepatan putar motor dapat diatur dengan cara mengatur._frekuensi
pada Variable Speed Drive (VSD).

2. Untuk dapat mengaturinverter pada sistem pengendali kecepatan motor
menggunakan VSD berbasis PLC dan SCADA, harus dilakukan list
parameter terlebih dahulu.

3. Acceleration dan deceleration perlu dimasukkan agar tidak merusak
motor. Nilal acceleration..dan deceleration harus disesuaikan dengan
kebutuhan pengoperasian motor.

4. Nilai frekuensi yang didapat inverter mempengaruhi kecepatan putar
motor. Semakin besar nilai frekuensi maka.semakin cepat putaran

motor.

5.2 Saran

1. Diharapkan harus mengetahui apa Saja parameter pada inverter.

2. Mempelajari terlebih dahulu manual book inverter dengan teliti sebelum
memasang dan mengoperasikan inverter.

3. Pastikan kabel yang dipasang dicek dengan baik, harus kencang dan kokoh.

4. Pastikan settingan parameter pada inverter sesuai dengan motor induksi 3
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fasa yang digunakan.
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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.
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or
g Lampiran 2 Jobsheet Sistem Pengendali Kecepatan Motor
N
=T i JOB SHEET
»2x o ® )i
53 n 3 SISTEM PENGENDALI KECEPATAN TEKNIK
23 'g- ,:: i MOTOR MENGGUNAKAN VARIABLE LISTRIK
33" ) SPEED DRIVE BERBASIS PLG.DAN SCADA
5T %
§§. S5 TUJUAN:
xa
§ % % 1. Dapat merangkaian sistem pengendali kecepatan motor menggunakan
o Q . i .
%’3 o variablesspeed drive berbasis PLC dan SCADA.
5% = 2. Dapat.mengoprasikan serta menguji sistem kerja dari sistem pengendali
D = x
5:: o kecepatan motor menggunakan variable speed drive berbasis PLC dan
= -
= SCADA
'§ % 3. Dapat membuat program,. .mengatur -parameter \VSD serta dapat
gg mengkomunikasikan antara PL.C = VSD dan PLC — SCADA.
>3
g Q
£3
e PENDAHULUAN :
3
’E_»i Alat utama yang digunakan pada Sistem Pengendali Kecepatan Motor
3
g_%_ Menggunakan Variable Speed Drive Berbasis PL.C dan SCADA ini yaitu
-~ 9
§ ; Programmable Logic Control (PLC), Supervisory Control And Data Acquisition
So
g% (SCADA), dan Variable Speed Drive. Output dari sistem ini menggunakan Motor
§§ Induksi 3 phase AC.
s%
=5 =
ig § Untuk mengoperasikan dapat menggunakan software SCADA atau secara
>
§g konvensional dengan menekan tombol yang sudah disediakan. Kecepatan diatur
Q..
% dengan mengubah frekuensinya.. Terdapat delapan kecepatan pada jobsheet ini dari
§ 15Hz sampai dengan 50Hz serta dapat diatur arah putarnya.
o
o
s
g
5
-
e
3
@
)
>
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3. PLC
4. Kabel
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JOB SHEET

SISTEM PENGENDALI| KECEPATAN
MOTOR MENGGUNAKAN VARIABLE LISTRIK
SPEED DRIVE BERBASIS PLC DAN SCADA

TEKNIK

PENGATURAN PARAMETER VSD

Nilai
No. Menu Parameter Keterangan
Parameter
g Menjadikan Inverter
1. Macro.Config Maodbus : ]
Sebagai Mode Modbus
Nominal
§ Pengaturan daya output
2. Simplay Start Motor 1.50k\W :
oleh inverter ke motor
Power
Nominal
) Pengaturan Arus output
3. Simplay Start Motor 3 95A :
: oleh inverter ke motor
Current
Nilar ambang batas arus
4, Simplay Start Motor Th 3.16A °
Current pada motor
Waktu yangdibutuhkan
5. \Simplay Start  Acceleratio =, o untuk menaikan
n
kecepatan
Waktu yang dibutuhkan
6.  Simplay Start  Deceleratio 3.0s untuk menurunkan
n
tegangan
Pengaturan untuk
7. Simplay Start Low 15.0 Hz ___frekuensi-terrendah pada
Speeed
motor
Pengaturan untuk
8. Simplay Start  High Speed  50.0Hz  frekuensi tertinggi pada
motor
Sebagai Output PLC
9.  Preset Speeds  2PresetFre DI2 : _ P
q untuk Logika Kecepatan
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10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

1¥.

18.

19.

20.

21.

22,

23.

Preset Speeds

Preset Speeds

Preset Speeds

Preset Speeds

Preset.Speeds

Preset Speeds

Preset Speeds

Preset Speeds

Preset Speeds

Communication

Communication

Communication

Communication

Error/Warning
handling

4PresetFre
q

8PresetFre
q

Preset
speed?2

Preset
Speed3

Preset
speed4

Preset
speed5

Preset
speed6

Preset
speed7

Preset
Speed8

Maodbus
Address

Modbus
Baud Rate

Modbus
Format

Modbus
Timeout

Output
phase loss

53

Sebagai Output PLC

DI3 untuk Logika Kecepatan
Sebagai Output PLC
Di4 untuk Logika Kecepatan
Untuk Kecepatan 2
20.0 Hz (Speed 2)
Untuk Kecepatan 3
25.0 Hz (Speed 3)
Untuk Kecepatan 4
30.0 Hz (Speed 4)
Untuk Kecepatan 5
35.0 Hz (Speed 5)
Untuk Kecepatan 6
40.0 Hz (Speed 6)
Untuk Kecepatan 7
45.0 Hz (Speed?)
Untuk Kecepatan 8
50.0 Hz (Speed 8)
Alamat modbus drive
! (Inverter)
Kecepatan pengiriman
A S data komunikasi
Format komunikasi
e modbus pada inverter
Pengaturan batas.waktu
— modbus
Mengaktifkan Output
Off

phase loss
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JOB SHEET
SISTEM PENGENDALI| KECEPATAN
MOTOR MENGGUNAKAN VARIABLE

SPEED DRIVE BERBASIS PLC DAN SCADA

TEKNIK
LISTRIK
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@ Modbus TCP
i EtherNetP adapter

& SLL (Serial line)

& Modbus

KOMUNIKASI ANTARA PLC DENGAN'VSD

jendela.configuration sepertispada gambar di bawah. ini.

*New project Program eror(s) detected

Ded-&- @ @ - (] L

Device informati

TM221CEL6R

B eeeeeeeeer

2 analog inputs, 1 serial line port, 1 Ethernet port, 100-240 Vac power supply

1. Hubungkan terminal modbusVSD dengan terminal.modbus serial (SL1)
PLC menggunakan-kabel RS485.
2. Buka software SoMachine Basics, lalupilih tipe PLC yang digunakan‘pada

Power supply

100..240 Vac
4 Vide
4 Vde
100..240 Vac

> TM3 Digital /O Modules
> TM3 Analog /O Modules
> TM2 Digital VO Modules
> TM2 Analog /O Modules.

3. Pada jendela configuration, pilin.opsi SL1 (Serial Line) selanjutnya pilih

protocol Modbus Serial 10Scanner, lalu Apply. Ketika protocol Modbus

Serial 10Scanner terpilih, akan muncul opsi dari protocol tersebut.
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JOB SHEET
SISTEM PENGENDALI| KECEPATAN
MOTOR MENGGUNAKAN VARIABLE
SPEED DRIVE BERBASIS PLC DAN SCADA

TEKNIK
LISTRIK

EcodPtruxure *New project Program eror(s) detected ot Connecte: - & X
Machine Expert - Basic 0 & @~ & ~ BB O- DOK M v 9 5"2;\?',"?
P—— o Programming )| Dispiay Commissioning
Q ™ 04 gi o
~ ) MyController (TM221CEL6R) e s ——
EX Digitalinputs TM22ICAR  100..240 Vac

D Digital outputs TM21C40T  24Vde
TM21CA0U 24 Vde

TM221CEI6R  100..240 Vac

TM221CEL6T  24Vdc

X Analog inputs
25 High Speed Counters
s=108us
~ @ ETHL
@ Modbus TCP
@ EtherNet/IP adapter

- CERTTE ~<— |

TM221CEL6U 24 Vdc
TM221CE24R  100..240 Vac
TM221CE2AT 24 Vdc

> TM3 Digital /O Modules
@ Modbus
Serial line configuration > M3 Anslog 1O Modules
> TM2 Digital /O Modules
Protocol Modbus g .<= 2 > TM2 Anslog /O Modules
Modbus ?  TM3 Expert /O Modules
> .
Serialline settingg ASCH 221, Cartrclgesy
TMH2GDE Device description
Baud rate Meodbus Serial I0Scanner TM221CEISR (screw) B
N 9 digital inputs, 7 1
Parity one relay outputs (2 4,2 ISR
) analog inputs, 1 serial INE)
Data bits 8 = 3 line port 1 Ethernet
port, 100-240 Vac
Stop bits. 1 - upply
con
removable terminal
Physical medium e
o Power supplied to the
77777 Polarization 4.7 k- - Obus
A Cancel sV zav‘

Pilih opsi Modbus Serial 10Scanner, tentukan drive yang akan digunakan
selanjutnya Add, lalu Apply. Dengan demikian, PLC telah terhubung ke

inverter.

- = x

*New project Program eivoi(s) detected
Schneider

LbeE-&- A B3O~ 0 ¢

2 High Speed Counters
o 10 Bus

& ETH

TM3 Digital VO Modubes

>
? M Anaiog 1O Modules

- 0 6 ?  TM2 Digital O Modubes
¥ TM2 Analog L'O Modules
* TM3 Expen 'O Modules
¥ M221 Cartridges

TM221CE16R fserew) !
7

Transmission mode ) ATU Ascl

O orive CIEERY Others. Add

D Mame Address Type Slave address  Response timeout (x 10.. P _istvansble  Init

Politeknik Negeri Jakarta



eyieyer uabap yiuyasijod uizi edue)

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

N
= - Y
o o
s 28
3 @
Qe s
35S
=] -
22 g
=]
3 <
[ o
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 7
< °
w m
) -]
c X £
= =
c 2
=y el
3873
= <
i P
P —4
€ 9 3
5 BT
e
2. °
a
s 2
Q —
3 £
5 B
o
z 8
o
~ 3
5 T
5 B
T =
€ £
= ©w
Q
-
-~
*-
=
~
o
-+
i
{5
o
3.
O
=
8
=
w
[ =
8
-,
=
3
1)
w
-
Q
=3

56

X
o
=
0
T
~*
Y

@ )))\\\

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

JOB SHEET
SISTEM PENGENDALI| KECEPATAN TEKNIK
MOTOR MENGGUNAKAN VARIABLE LISTRIK

SPEED DRIVE BERBASIS PLC DAN SCADA
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10.
11. Ambil data menggunakan Tacho Meter dan melihat pada SCADA dan

12.

KOMUNIKASI PLC - SCADA
Komunikasikan program PLC dengan software SCADA yaitu buka Citect Project
Editor — Communication = Express Wizard — Next — 10Serverl = 10Dev

— External 1/0 Device — Next. Tipe PLC yang digunakan adalah:

Manufacturer : Schneider Electric
Model : Twido
Communications___: Modbus/TCP (Ethernet)
IP Address 192168 0.10

Port 502

PROSEDUR PERCOBAAN
1. Lakukan pengatur pada VVSD sesuai dengan-jobsheet.

Rangkailah Gambar 4.1 dan pastikan semua kabel sudah terhubung dengan
benar.

Buka software So Manchine PLC pilih tab commissioning.

Pada ethernet devices klik alamat IP yang muncul lalu klik login.

Lakukan upload program Caontroller,to PC (jika belum memiliki program).
Lakukan download program PC to Controller (jika memiliki program).
Setelah melakukan upload/download Kklik start controller.

Buka design SCADAdan.Run.

Lakukan percobaan dengan“memilih.mode-manual“terlebih dahulu dan
memilih arah mutar motor.

Tekan tombol tekan secara berurutan untuk menaikan kecepatan.
Inverter.

Lakukan percobaan dengan memilih mode auto terlebih dahulu dan memilih

arah mutar motor.
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Slip. (%)
Slip (%)

Nr (RPM)
(Tacho Meter)
Nr (RPM)
(Tacho Meter)

13. Tekan tombol tekan sekali dan kecepatan motor akan naik secara otomatis.

14. Ambil data menggunakan Tacho Meter dan melihat pada SCADA.

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

® V!f

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

POLITEKNIK

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.
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