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PEMROGRAMAN PLC PADA PLANT WATER LEVEL CONTROL
(WLC) & PENGENDALIAN KECEPATAN MOTOR INDUKSI

Abstrak

Pada era industri modern, pengendalian otomatisasi menjadi faktor utama
dalam meningkatkan efisiensi dan akurasi_proses produksi. Programmable Logic
Controller (PLC) merupakan salah-satu perangkat penting yang digunakan dalam
otomasi industri untuk mengendalikan dan memonitor sistem dengan.presisi tinggi.
Penelitian ini bertujuan untuk merancang dan-mengimplementasikan sistem._kontrol
level air serta pengendalian kecepatan motor induksi menggunakan PLC. Dalamsistem
kontrol level air, sensor ketinggian air digunakan untuk memberikan data ke PLC, yang
kemudian mengatur katup pengisian dan pengosongan berdasarkan tingkat air yang
diinginkan. Sedangkan untuk pengendalian kecepatan motor induksi, metode kontrol
vektor diterapkan untuk memastikan kecepatan motor dapat diatur sesuai kebutuhan.
Hasil pengujian menunjukkan bahwa sistem yang diimplementasikan mampu mengatur
level air dengan presisi tinggi serta mengontrol kecepatan motor induksi secara efektif,
yang pada akhirnya meningkatkan efisiensi energi dan keselamatan operasional. Studi
ini membuktikan bahwa penggunaan PLC dalam pengendalian otomatisasi industri
memberikan solusi yang fleksibel dan dapat diandalkan. 3. Pada program PLC plant
pengendalian kecepatan motor induksi-terdapat selisih pengukuran-dengan HMI dan

pengukuran langsung dengan nilai selisih raia — rata sebesar 4.93 rpm.

Kata Kunci : PLC,VSD, Plant-Water Level Control, HMI

Politeknik Negeri Jakarta



eyieyer uabap Niuyalijod uizi eduey

s
bl
m
=
Q
c
2.
T
o
=]
=
Q.
o
=
3
(]
=
c
S,
=
o
=
=
(1]
T
(1]
3
-4
3
Q
o
=]
<
o
3
Q
g
L
N
o
=
°
o
=
o
==
=
==
=
[
Q
(1]
=
—
o
=
o
=
-
o

N
Qo
o )
- (1]
o 3
284
- =
253
= =
-
3 23
[ o
3 c
>3 2
o e
3 =
2§ 7
3%
3 5
= =3
=
3 38¢
T o5
= ©
o
s 53
2 =]
S esg
25
D 9 3
g
s QP
Q =
o o
S =
gn._ ()
8 »3
c ©
w m
o =
c =
= =
c Y
— s
3073
> <
S o
- —
€93
= =
25T
= °
o
s Z
o —3
3 8
5 B
T
z ¢
o
~ 3
5 o
T B
] -
e £
= w
1)
5
=
=
=
=~
o
-,
)
o
3.
1Y)
=
Y
-
w
e
o
~~
3
o
w
=
o
2

X
o
=
8]
T
-+
o

L
)
e
=
T
-+
o
3
=
)
=
;‘
(1)
x
El
r
=
D
Q
)
=l
b
)
x
)
-
-+
Y

—
o
Ty
-
o
=3
«Q
3
(]
=
Q
c
=,
T
w
m
o
o
-
o
=
o
-
o
c
w
-
c
-
c
=
=
o
=y
<
o
-
<
=
3
-
o
=]
T
o
3
(]
3
n
o
3
-
c
3
=
o
3
Q.
o
3
3
(1]
=
<
m
T
c
-
=
o
=
w
c
3
o
o
-

PEMROGRAMAN PLC PADA PLANT WATER LEVEL CONTROL
(WLC) & PENGENDALIAN KECEPATAN MOTOR INDUKSI

Abstract

In the modern industrial.era,automation control is @major factor in improving
the efficiency and accuraey of the production process. Programmable Logic Controller
(PLC) is one of the important devices used in-industrial automation te control and
monitor the system with highprecision. This research aims_to design and implement a
water level control system and induction motor speed control using PLC. In the water
level control system, a water level sensor is used to provide data to the PLC, which then
regulates the filling and emptying valves based on the desired water level. As for the
induction motor speed control, avector control method is applied to ensure the motor
speed can be set as needed. Test results show that the implemented system is able to
regulate the water level with high precision as well as effectively control the speed of
the induction motor, ultimately improving energy efficiency and operational safety. This
study proves that the use of PLC in industrial automation control provides a flexible
and reliable solution. In the PLC program, the inductionmotor speed control plant has
a difference in measurement with- HMI and direct: measurement with an average

difference value of 4.93 rpm.

Keyword : PLC, VSD, Plant Water Level Control, HMI
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BAB 1
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Pada era industri 4.0 yang perkembangan sangat pesat kemajuan ilmu
pengetahuan dan teknologi di bidang otomasi industriPada perkemabang ini berbagai
aspek bidang kehidupan manusia terbantu atau memudahkan manusia membuat barang
dalam produksi dalam skala besar. Salah satu teknologi yang di gunakan PLC sebagai
otak, VSD sebagai’ pengaturan kecepatan. motor induksi, dan Scada. sebagai
pemantauan mesinpada industrizPengan adanya komponen - komponen menjalankan
manufacturing.

Modul latih SIP (Scada,Inveter,PLC) yang terdapat diruang bengkel otomasi
dua modul ini dibuat untuk mengajarkan pada mahasiswa hubungan antara PLC
dengan Inveter pada pemantauan secara real-time menggunakan HMI atau Scada.
Salah satu keunggulan dari modul-latih.ini adalah-modul yang bisa diataur sesuai
kebutuhan penggunanya digunakan untuk monitoring Kecepatan motor induksi dan
memahami prinsip kerja dari water level control.

Modul latih ini dilengkapi dengan berbagai plant water level dengan digital
input berupa push button dan switch toggle dan digital output berupa Lamp dengan
dekrisip kerja pada program PLC. Pada plant water level control menpunyai fungsional
yang digunakan untuk menghindari-kelebihan dan kekurangan air untuk masalah ini
ketinggian air di kontrol menggunakan sistem otomasi yang berbasis PL.C. Pada
kehidupan banyak di temukan sistem ini.

Pada modul latih ini juga dilengkapi plant pengendalian kecepatan motor
dengan analog input berupa potensiometer dengan range 0 — 10 Vdc dan analog output
berupa arus 4 — 20.mA ke inveter untuk. mengatur. kecepatan motor induksi yang
diperintahkan PLC. Pada plant pengendalian kecepatan penelitian di pilih karena
kebanyakan dari kita tidak tahu fungsi dari motor induksi dengan menggunakan VSD.
Untuk plant ini banyak di temukan pada pabrik yang menggunakan sistem ini
contohnya conveyor, mesin pengaduk makanan, dan lain — lain.

Oleh karena itu, dalam penulis tugas akhir memutuskan untuk memilih judul
yaitu “Pemrograman PLC Pada Plant Water Level Control & Plant Pengendalian
Kecepatan Motor Induksi”
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\ = 1.2 Perumusan Masalah

% Dalam perumusan masalah yang ada dalam pembuatan alat yang dapat
i g, dilakukan penulis terdapat masalah yang harus diselesaikan. Adapun permasalah yang
0 3 harus diselesaikan berdasarkan latar belangkang diatas sebagai berikut :
;" ,:: 1. Bagaimana mapping I/O PLC yang digunkan pada sistem pengendalian dan

g plant water level control ?

E 2. Bagaimana membuat program PLC dengan sistem pengendalian motor induksi

=2 dan plant water level-control ?

% 3. Bagaimana kesesuaian deskripsi demgan program PLC plant pengendalian

?; kecepatan'motor induksi dan plant water level control ?

b

E,' 1.3 Tujuan

& Sesuai dengan jperumusan masalah yang ada, maka tujuan yang diinginkan

untuk mencapai dalam pembuatan alat ini sebagai berikut :

l.

Menentukan input, output;-analog input, dan analog output untuk sistem

pengendalian kecepatan motor induksidan plant water level control.

2. 'Mengimplementasikan Program PLC sesuai dengan cara kerja pada pengendalian
kecepatan motor induksi dan plant water level control.

3. 'Dapat menjelaskan program PLC sesuai dengan deskripsi kerja pada plant
pengendalian kecepatanmotor induksi dan plant water level control.

1.4 Luaran

1. Menghasilkan pengembangan dari modul latih sebelumnya agar bisa digunakan
sebagai bahan ajar bagi mahasiswa/i .

2. Menghasilkan laporan tugas akhir bejudul “Pemrograman PLC Pada Plant
Water Level Control dan Plant Pengendalian Motor Induksi™.

3. Menghasilkan jurnal yang berjudul “Penerapan PLC dan VSD Untuk
Mengontrol Kecepatan Motor Induksi dengan Pemantauan SCADA™ .

4. Hak cipta
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BAB V
KESIMPULAN DAN SARAN

5.1 Kesimpulan

Berdasarkan hasil dan pembahasan pada laporan tugas akhir ini, penulis

mendapatkan beberapa kesimpulan sebagai berikut :

1.

5.2 Saran

Pada plant water level-control membutuhkan input PLC. 7 dan output PLC 5
dan pada plant pengendalian kecepatan motor membutuhkan imput PLC 7 dan
output PLC 3.

Program PLC yang telah kerja sesuai dengan deskripsi kerja pada diagram
alur plant water level control dan pengendalian kecepatan motor induksi
untuk.

Pada program PLC plant pengendalian kecepatan motor induksi terdapat selisih
pengukuran dengan HMI dan pengukuran langsung dengan nilai selisih rata —

rata sebesar 4.93 rpm.

Untuk pengembangan alat ini, terdapat saran di antaranya:

Modul latih ini dapat digunakan sebagai alat pembelajaran yang efektif
untuk pemahaman dasar PLC Siemens S7-1200 dan implementasinya pada
sistem otomasi.

Modul latih bisa dikembangkan untuk‘'menambahkan komunikasi dengan
PLC merek lain

Membuat tampilan pada SCADA yang lebih menarik lagi.
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Lampiran 2. Dokumentasi Alat
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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.

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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Tampak Depan Koper
Tampak Belakang Koper Modul Liatih

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

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

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

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

Tampak Samping Kanan Koper Modul Latih
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Proses Pembongkaran Modul Latih
Proses Memasangan Engsel Pada Modul latih

Lampiran 3. Dokumentasi Proses Membuat Modul Latih

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
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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.

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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Proses Membuatan Lubang Pada Modul Latih
Proses Pengeboran Pada Akrilik
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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.

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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Proses Wiring Pada Modul Latih

Proses Mengambilan Data Menggunakan Alat Ukur

© 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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B6EST215-1HG40-0XB0

SIMATIC S57-1200, CPU 1215C, COMPACT CPU, DCDC/RELAY, 2

PROFINET PORT, ONBOARD 110: 14 DI 24 DC; 10 DO RELAY
A 2 ALD-10V DC, 2 AC 0-20MA DC, POWER SUPPLY: DC 20.4 -

288V DC, PROGRAMIDATA MEMORY: 125 KB

CPU 12450 DCIDCRelay
STEP T W13 5P1 or higher

Vi

Yes
204
28BV
s
S
2y
5V
T

=5

® Programming package

= 24V DC

« Rated value (DC)

& pemmissibie range, lower limit (DC]
# permissinle range, upper imit (DC)

permissible range, fower [im# [OC)

e

Product type designation
Femware version

permissible range, wpper [mi {DC)
Reverse polarity protection

Data sheet

Lampiran 4. Data Sheet PLC Siemens S7-1200 (DC/DC/Rly)

SIEMENS

5
T h

© 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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DEs, FCs, FBs, counters and timers. The maximum number of

addressable blocks ranges from 1 to 85535, There i no

1 500 m&; CPU with all expansion modules

12A;at288VDC

Limited ordy by RAM for code

g
5
i
3

L+ minus £ V DC min.

t?ﬁ!hﬂu.:ig.
23 ps; | instruction

125 koyte
Mo

4 Miyie
10 kiyte

# Mumber, max_

# without battery Yes
CPU processing imes
0,085 ps; / mstruction

retentve data area in toftal {incl. times, counters,

fiags), max.

for finating point arthmatic, op.
Diats areas and their eteninaty

Current conswemption {rated value)
Inrush current, max.

for bit operations, typ.

for word operations, yp.
Mumber of biocks (total)

CPU-blochks

input current

Hak Cipta :

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

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

B kbyte; Size of bt memory address area

= Mumber, mas.

priority class 2

i

16 kisyte; Prioriy class 1 (program cycie): 16 KB

26 KB

® per priority class, max,

a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.
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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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He
0m

30 W with DT 200'W with AC
mechanicaly 10 million, at rated load voitage 100 000

2100k ohms

10 ms; max.
1

500 m

150

10 bit

Tes

us

20mAmA

# Conwersion time [per channel)

# unshielded, max.

» Resolution with overrange {bit including sign),

"o "", max.

s G +i0Y

# Input resistance [T 10V)

=" 0™, max.

integrated channels [AC)

= of the pulse outputs, with resistive load, max.

# J-yre sensor

|
,m k
a
Bi

#on lamp load, max.
Mumber of analog inputs
integrated channels {Al}

;
g
:

= shielded, max.

8
:
H
Z

© Hak Cipta mi
Hak Cipta:

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

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

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

automatc detecion of

5
Yes
ves
ves

device, max.
* S0-0n-TCP (RFCA00S)

— Numbr of comnectable 10 Devices, max.
— Number of 0 Controlbers with shared

« PROFINET 0 Contraller
« PROFINET I0 Device

= Cipen [E communication

= MODBUS
=+ TCPIP

Supports profocol for PROFINET 10
Tect commissioning funclions

»Web server
= TCPP

Autonegotiation
AutoCrassing
PROFIBUS

Profocnis

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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Inputs/outputs, memary bits, DBs, distributed UDs, timers,

2 Upto 512 KB of data per race are possible

Uprad i 38 1222
500V AC for 1 minute:

g

100kHz

tes

8
Relays

Mo

z

Yes
BV

BV

Yes
Yes

Wumber of pesitioning axes via pulse-direction

inhzrface

— Test vottage at air dschange
— Test vottage at contact dischange

# Mumber of configurable Traces

# between the channels, m growps of

# between the channels, i groups of

stafic efecincity acc. to IEC 81000-4-2

# [nterference immunity on signa! cables acc. o

. uﬂarrlial separation dEiirrp'lj:r
# Potential separation digital cuputs
 hetween the channels

# Statusicontrol varable
# \anables
[EC 8100044

# o0 the supply ines acc. to [EC 610004-5 i:

Mumber of counters
g

Counting frequency {counter} max.
Mumber of position-controfied positioning axes, max

o

© Hak Cipta milik Politeknik Neger
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

# Interference immunity against discharge of
. |E m I'rr'Ea.:r_lu

Infegrated Funclions

=

Jakarta
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s 7 or

s

points) at 60 °C harizontal or 50 °C vertica, 14 o7
10385 C horizontaor 46 °C vertea

20°C
v

Yes: When appropriate measures are used to ensure compiance

with the limits for Class B acconding to EN 55011

Yes; Growp 1
60 °C: Mumber of simultanecusiy activated inputs of o

Yoz
50°C
o

20
20

“m w._._. .vﬁ_. .uum_. .vﬁ_ m

installaton, min

RCM (farmerly C-TICK)

# Interference immunity against high-frequency
radiation acc. to IEC 61000-4-6

® Limit class A, for use in industrial areas
# Limit class B, for use in residental areas

homzontal installaton, max

®min

® Max,

* horzontal

# vertical installation, min

=« [P20

# vertcal installation, max.

*® min.

e

cULus

Standards, approvals, certificates

Ciegree of protection acc. to EN 60529
CE mark

Degres and class of prolection

= Marine approval

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

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

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
\Wl NEGERI
\Y JAKARTA

1000 to 2000 m

» pemmissiie operating height

» permissible range {without condensation) at 25  95%

» \fibrations

26 wall mounting, 15 DIN rail

Yes.

# Oiperation, tested according to IEC 60068-2-6

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

NEGERI
JAKARTA

» tested according o IEC 60068-2-27
© — 302 at RH = 60% without condensation
modified:

last

Width
Height
Depih

Waightz

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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Lampiran 4 Data Sheet HMI Weintek MT8071iP

XX1X

e
<)
x
0
=58
o g ~ o EI \/ D =
= : ¥
3 3’ 3 w»» WE!NTEK
Q3 —
ca g = HMI with 7™ TFT Dispiay
—d 3 .o
.§ ] o Features
e o * Wide input voitage range: 10.5~28VDC
e — ® 7 B00x480 TFT LCO, LED Backlight
= & 5 # Fan-less Cocing System
2w = ® Buitinflash and RTC .
So - ®  COMIRS-485 TW supports MPI 187.5K
ae = & MNEMA4 | IPES Compliant Front Panel
=~Q - ¥ & Buiil-in power isolation
=o'
g 3 f
58 @ Display T IFTLCD
Sc (1] Resoluton 00 = 450
‘§ - E Brightriess (cdim2) 300
= Contrast Hatio B0
= o
.§_§. g Display  Backlight Type LED
EF — Backlight Life Tims S30.000 s
= -
=3 Y Calars i 7M
o
39 LD Viewing Angle [T/RLF) TOSNTOTD
T Pixel Pitch {mm) 0 1926{H) = 017V
= a' T & i T
D2 e A-re Hesistve Typs
=3 Aoich Eanel Accuraoy Active Area Lengdh{Xi22%. Wadih(Y122%
1 g’ Flash 128 ME
TT Memory oA 128 MB
g 5 Processor 37bd RISC 000MHz
zo USA Host USE30xd
o
>0 LS8 Chent MiA
o
33 V0 Port  Ethemat 10/100 Base-Tx 1
o
s § COM Port COMT: RE-232 4W, COM2: AS455 TW4W
=% R5-485 Dual Isciation NiA,
?T g RTC Bluili-in
e input Power 10.5-28vDC
E e Power Consumpiion TASIVEC ; S00mAREIVDC
23 5 Pawer Isolation Buiti-in
£3 OWET  \oliage Resistance SOUVAC {1 min}
2 §- Isiation Resistance Exceed SOME & SIGVEC
-4 Vibration Endurance 100 25Hz . Y. Z dinection 2630 minuhes |
s g PLB Coating WA
2 Enclosure Piastic
@ .
.E § . . Dimensions WeHxD 2004 x 14852 3 mm
ET Specificaion p..i Gutout 182 x 138 mm
g" = Wisight Appronc 0.52 kg
: Mourt Panef mount
= Protecton Skuciure NEMAL FIFES5 Compiant Front Panel
- ; " Storage Temperature SO (4% ~ 140°F)
g Environment o g Tempersture 0"~ E0°C (A% ~ 129°F}
; Relafive Humicity 10% ~ 3% {pon-cond=ncing
% Cerfificate CF CE marked
s 5 EasyBuilder Pro VEIE D orlater versons
= e | EzcyAccess 2.0 {Optonal)
< “For prodocts with sersi pember Eeneyna o iafer the minmum sofesre regurement for MPI: EasyBubider Pro Ve o701
2
3
o
w
X
Y
B3

Politeknik Negeri Jakarta



v
5
...,,.__
-L £ .m m_
. : I i
e = o o 5
; N I 5 | :
.l.,. .m. m ”—.JI“ = T, (=] mm_
a 5 = 4 o = ri ..m.ﬁ
= L & 13 i £
i . z g g
g 2 i .
Bl § R .m i
——| b g g .m w. "m_ : m m
= = [} -
| § &
—=—=F LM o g
[ B ) o o
m :
=
3
[==]
‘W, :
T 7 - o < IR .
. . & Jmnw.. mm& i E
| _ - ¢ g
| E 0§ v e e s s mEED £
= = i = = & 7 =
= T E g % P £ 3 S
2|2 : 1 {5 )= 5, PEs I
s { -, - [ n
3| & - i g
S = e 12 m
D ﬂ [t 5k i S [ s —— S e — m ﬁ = WM W oaa e e @ m 8
+ o 2

© 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

XXX

Politeknik Negeri Jakarta



VLNV

eyjieyer uabap yiuya3ijod uizi eduey

1jn} eA1e)] yninas neje ueibeqas yelueqiadwaw uep uejwnwnbusw bueseiq °z
eyieyer Mabap yiwyalijod 1efem buek uebunuaday) ueyibnisw yepn uediznbuad °q

s

undede }njuaq wejep

[ECELY
MINMILNOd

XXX1

o
ﬂx' Lampiran 5 Data Sheet VSD iC5
0
—
5 T T Wspecifications (200-230V class)
zﬁ : o Moddet BWO0MCS-1 DWO08ICS-1 M0NSCS1 PEACS-1
g o _a- 3. Mot ralng |HF] 5 ] 2 3
ea o= ] 04 075 15 2
g3.. AN Ot st Copadifva) 095 15 3 45
88 g RLAJA] 25 5 8 B
=9 - Valoge e e M0 BV
% = s‘ Feguency O A0
ey = Il Valloge g phes, A0 1 230V | 1108
20 E. Foaguency T bodH | 45%)
=a =~
.E g' = W Confrod
g 9 ("] ICofipd e thod Vi conind, Jenemies veoiornom i
2 ‘g Frecyuenc v seling resoliion D e | O0HE - AnngiEeEncs | 1A
Qw = Frequency seling aorncy - Dyl | OB otarremouutteqiency - Anciog | 0% Mosrrum cutpuf reouency
9= — ¥/ R
'§ e ;’- Orvedond capoely Wi of 150, ke o 200G | walhu e cherec i)
n_.i ) Totepse bood WL (4 13 oot | A
23 -
%’f E Y B Operation
5 inpisgel | Opercla conkd Keypctd [ Tesmines | Comrruncaicne
g f Fegquency ®hg - AR O~ V7 820, - T Keyend - CAFTFrLnC O (RS
235 Do sgyresl Fonernd | Bevess
e Muil dep et up o Soeech | L e i |
>3 Mol fep oo 31400 5. Mo s avialie by ribAncon eming
§ = fecelbme el e oood Heceloatiens Unecr Uond3
52 Enagecyion g B oot of e dive
b 3 Jog X Csaien
:_g Fsull pesed Recdt e U when podecive LnCEn & aoive
3 = Dutpulsgnel | Operdion skrhm b fiecenty celar ton Overtoad cinem, 5o, Dvérveioge, indenodogs
2 3 Feull anurbpud e Owcinacing, Bum, Sloq, Corehoed ghaa, Roead sannching
33 vt gt | Rty ccd Chpeen lecter cutgast|
g 2 e (Chinie e form Lt beaency, Curent, vetag= and 0C witage {00 tveage 0 1 |
-5 Opsofin DO g Srecency il Eregoenoy ki, Second dnclkn,
5 3 func 0 corpenaicn, Revana peventon, Auto san Ao
o
§ "<:: B Protection funcons
g2 D Ko Crvervcinge Unoevalons, Dvarcument, Dive ovarsmpeiciurs Mool cvansmpeniue, 10 phose o, 10 s wing
.g ; Orario | Exdarmid ceaics il 12 Lows alapsen corrrrong. Morheore baull. Corrmrunicoriion &, CFU sng
25 Dive dean | o pevanien, Overiood dian
3 . Momerlory |+ LB®hn 15masc eeping opendtion
53 i ] « hiare o T 5ercec oo radortavalotie
cT
v
8. B Display keypad
z Opsaioninbendion Outpul eguency, cutent and wolings, 52 faquendy vale, Dparalonspeed D0 wikne
% Tépinkamialon CEoy e D ooss whan T prodac lon nc ionachvales Recen! Stk reoonds dtvad
- :
v B Environment
= Operotg smtie bma 0T 4T
‘g’ Troge lerpache AP =450
] Kty PR o o conclend
E Aluds L Vibeoim I0Derirmem. S5mbar fLAg] e
9 Alricphers Hocarerdve g Sarreroiie oo, of it ar g
g Prectoe M1k P
o
w
o
o
&

Politeknik Negeri Jakarta



Andog output
(B-10]
Mutti-function relay
oaput terminal
¢ Mul-function open collector
:@ output terminal

A
Inpat terminal
M
Eﬁ
MO
G'n.

HA
HE
A

Muls-function

shori-circuit fink (*reserved for DC reacior

1 5peed command San ba wd by Volloge, Corenl, ViokogeCuvend Kewood Levpod oot ollage, and Keypod imots conent

ir 11 b |
.owr pIDESLE B
PRI IRt
1 i = iy
g " o | b= _.,h mw :
xamd < mzm

7 TTTTT ;

© 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

XxXXil

Politeknik Negeri Jakarta



Bexie funchiond pormmeerio odusng Outud froguety,
Shift by using Left shift key { 4)

irge, e
leiondgoup | Amicokmnpoomees d ADapeeson, The ncimorr

Ponamerters b corenucT hessquerne st MuEncian

e opewrfion pomrmeies sich o Commar ey
o8] g g gy

Ao lace fme aic.

st ez

e

rput Ot grown

Foramener b corsuci e queree :.rhuhtntn:mhnmmﬁghmmg:
Do gres
Farcion | grop

Nem poromesters mach ax-Cormmaor ey Aoos) Decel fme e
Siexic finciona poameters aches Mo iegeency, Tonaeboos, sic.

Appicorion porrmeer wic o Frecuency e, Manyivin. of Inv of rmouere g eic

$hift by using Right shift key (]

{1} Teotoe o ine Command regeency el be depioyedin he ietoode of bhe Inve groep.
Il v e vole sty heoermion. The bdory s vakee 00

Trore ore4 poromeser growps o sed porometes:. oo afy for e operoion.

# 5nling beteesen groups b posb e only in e i code of eoch groen.

B Parameter group
Thoncion 2 groes
o ot

Ot gron
Tnciion | groey

© 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

)

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

xxxili

Politeknik Negeri Jakarta



B4
A T OB
By [F 2E
1%
mmmmmwm gl
IR
sgpafyr o
m.m._.m .mlm Mm
i H U
CJ|Co(C3| W |C3
&3 o | =
B[00 o & m.m. m s -
O 1 IR
: M“Q mwu mm .mm Mmmm
&, 2 A AR TR
e RiAea b
O iRl ﬂ
_w N L EEECEREEE
: £ | r“ cyjca| | A EFET

© 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

=)

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

XXXV

Politeknik Negeri Jakarta



