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Sistem Kendali Konveyor Otomatis dengan VSD Berdasarkan Perubahan Flow
Rate Berbasis PLC HMI SCADA

ABSTRAK

Sistem kendali konveyor otomatis bersdasarkan perubahan flow rate adalah sebuah
sistem pada komponen kontrol atausalat.yang dapat mengendalikan‘laju alir dari proses
kerja konveyor secara otomatis: Sistem kendali konveyor otomatis, berdasarkan
perubahan laju alir ini berfungsi untuk memudahkan manusia dalam mentransportasikan
barang atau material dari satu titik ke titik lainnya dengan cepat dan stabil.sehingga
meningkatkan efisiensic waktu, tenaga dan biaya. Sistem ini menggunakan perangkat
kontrol utama yaitu Programmable Logic Controllers (PLC) yang telah diprogram
melalui perangkat lunak EcoStruxure Machine Expert Basic. dengan menggunakan
bahasa pemrograman ladder diagram untuk membuat operasi input output, komparasi
dan fungsi Proportional Integral™ Derivatives (PID). = Sistem kendali. ini juga
menggunakan perangkat tambahan yaitu Variable Speed Drives (VSD), Human Machine
Interfaces (HMI) dan komputer yang dapat mengoperasikan sistem Supervisory Control
and Data Acquisition (SCADA).Voltage injector sebagai simulasi sensor flow rate
memberikan sinyal feedback terhadap PID dengan satuan kg/s sehingga karakteristik
output dari sistem konveyor ini akan selalu mengejar nilai set point yang diberikan.
Penggunaan HMI dan SCADA perlu diintegrasikan dengan PLC sehingga proses kerja
keseluruhan sistem ini dapat dimonitoring baik dari tampilan HMI:maupun SCADA.Hal
ini dapat dibuktikan dengan serangkaian pengujian yang telah dilakukan yaitu pengujian
kerja sistem keseluruhan dan pengujian kesesuaian nilai aktual. Pada pengujian kerja
sistem keseluruhan, setiap perangkat yang digunakan.terintegrasi baik indikator status
maupun pertukaran data nominal-nominalnya. Pada pengujian kesesuaian nilai aktual
tegangan dan arus memiliki rata-rata error masing-masing sebesar 3.17% dan 1.88%.

Kata kunci: PLC, HMI, SCADA, Konveyor

Vi
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Automatic Conveyor Control System with VSD Based on Flow Rate Changes
Based on PLC HMI SCADA

ABSTRACT

An automatic conveyor control system.based-on changes in.flow. rate is a system on a
control component or device that ean control the flow rate of the eonveyor work process
automatically. This automatic conveyor control system based on changes.in flow rate
serves to make it easier_for _humans to transport goods or materials from-one.point to
another quickly and.stably thereby increasing time, energy and cost efficiency.. This
system uses the main control device, namely Programmable Logic Controllers (PLC)
which have been programmed through EcoStruxure Machine Expert Basic software using
a ladder diagram programming language to make input output aperations, comparisons
and Proportional Integral Derivatives (PID) functions. This control system also uses
additional  devices, namely Variable Speed Drives (VSD), Human Machine Interfaces
(HMI) and a computer that.can.operate.the Supervisory.Control and Data Acquisition
(SCADA) system. The voltage injector as a_flow rate sensor simulation provides a
feedback signal to the PID in units _of kg/s so that the output characteristics of this
conveyor system will always pursue the given set point value.. The use of HMI and
SCADA needs to be integrated with PLC so that the work process of the entire system can
be monitored both from the HMI and SCADA displays. In testing the work of the whole
system, each device used is integrated, both status indicators and neminal data exchange.
In testing the suitability of the actual values of voltage and current, the average error is
3.17% and 1.88%, respectively.

Keywords: PLC, HMI, SCADA, Conveyors

vii
Politeknik Negeri Jakarta



eyieyer uabap Niuyasijod uizi edue)

g
e
[
=}
Q
[+
Fp
T
o
=
—
Q.
o
==
=
[}
-
[
=
=
o
=
=
[}
T
[}
=
= A
=
Q
o
=
<
o
=}
Q
g
L
[
-
e
o
=
(1)
==
=,
=
-
[
Q
m
—
-
o
=
o
-
-
o

N
Qoo
o )
s 28
3 @
Q@ c 3
35S
= -
22z
5
3 <
c o
3 c
=3 3
Y e
5 =
~
Sa 3
3 =%
3 5
m 2!
5
33¢
T o5
= o
o
533
Sesg
-~
A< b
) 2
o
s QP
Q 5
59 0
S =
EI’ (Y
g 7
< °
w m
) -]
c ¥ £
£ =
c 2
=y T
2873
= <
b S
- —4
€ 9 3
=
S e
2. °
a
s 2
Q —
3 £
5 B
°
z S
o
~ 3
5 T
S B
T =}
c S
= @
o
-
-~
R.
=
~
i)
-
[
[
o
3.
[
=
Q
=
w
[ =
8
Cad
<
3
1)
w
-
Q
=3

s
m
=
0
T
~*
Y

oF
m
x
0
©
-+
Y
é.
;
o
&
-
®
x
E.
x
P4
®
Q
o
=.
L
o
3
3
*
-+
Y

-
2
o
-
o
=
Q
3
(]
=
Q
c
fr
T
w
()
fon
o
b=
o
=
'}
-
o
c
'
o
c
=
c
=2
=
o
-
<
o
~
=3
3
3
-
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
3
==
Q
=
Q.
o
=
3
o
=
<
o
o
c
o~
=
o
=
(%)
c
3
=
(]
-

DAFTAR ISI

HALAMAN SAMPUL ... e I
HALAMAN JUDUL ..ottt I
HALAMAN PERNYATAAN ORISINALITAS ... ii
LEMBAR PENGESAHAN SKRIPSI ..ttt i e 1\
KATA PENGANTAR ..ottt et Bine s i e %
ABSTRAK ...l it et B e Vi
ABSTRACT ...l i sammmmare e seeeneeesimnbe st e snee e sneesneesneesneesnessalin Vii
DAFTARJEM............... A .......... . B B R N, viil
DAFTAR GAMBAR ... .ottt b et e ettt e Xi
DAHNAR TABEL ... " . Ay A& A B . . . xiii
DAFTAR LAMPIRAN .. it ssassifiness e sdhinnsseeesnsbanseessdeansessesbannnnees Xiv
BAB | PENDAHULUAN .. ...t sife i sihe st e shnaeanne e 1
1.1 Latar BelakKang «oueooeeieeeeieesseaeesasiinnns e enusiiiannasseesseessionnnanassnnnsneeseenes 1
1.2 7 "Perumusan Masalah...........coooiieiiii i e 2
1.3 QMRjuan......... . e W L NNl AN LA 2
1.4 [Qudan........ .. N R Y. Gl =N 0 I . ... .. 2
BAB 1 TINJAUAN PUS T A K A ettt abeeana e anneaneeanne e 3
2.1 KONVEYOL ... i it ettt fe b e S ain e a e s e e e e s 3
2.2 SIStem KENOali .........ooviiiiiie e 4
2.3 Programmable.LogiC Controllers it 6
2.3.1 Spesifikasi PLC TM221CELBR........cccoceveiiiiieiieieeiee e 6
2.3.2 ArSITEKIUN PLC ... s 8
2.3.3 Perangkat Lunak Pemrograman PLC ..........ccccocviiiininieieienc e 15

2.4 Ladder DIAgIam ........ccccoieiiiiiiiieisie e 19
2.5  Proportional Integral Derivative ............ccocovveieiieniiinieiee e 20

viii

Politeknik Negeri Jakarta



eyieyer uabap Niuyasijod uizi edue)

g
e
[
=}
Q
[+
Fp
T
o
=
—
Q.
o
==
=
[}
-
[
=
=
o
=
=
[}
T
[}
=
= A
=
Q
o
=
<
o
=}
Q
g
L
[
-
e
o
=
(1)
==
=,
=
-
[
Q
m
—
-
o
=
o
-
-
o

N
Qoo
o ]
s 28
= Q
Q@ c 3
35S
= -
i E
=1
3 <
c Q
=
233
o g
= ~
~
Sa 3
3 =%
3 =
o S
33¢
5 E}
- T
o
228
< —
73 Q
g_ 2
s QP
Q = 5
o 2
55 =
g o
g 7
< °
w m
o0 S
£ 5=t
c 2
- =
2873
S 0 <
<
o B
2 o=
€ 9 3
= x5
S e
2. °
o
s 2
Q —
3 £
5 B
T
z S
o
~ 3
5 T
1 ®
T =}
€ £
b= ©w
o
-
-~
-‘.
=
~
i)
-
o
[
o
3.
[
=
Q
=
w
F -
8
Cad
<
3
Q
w
-
Q
=3

s
m
=
0
T
~*
Y

oF
m
x
0
©
-+
Y
é.
;
o
&
-
®
x
E.
x
P4
®
Q
o
=.
L
o
3
3
*
-+
Y

-
2
o
=
o
=
Q
3
(]
=
Q
c
fr
T
w
()
fon
o
b=
o
=
'}
-
o
c
'
o
c
=
c
=2
=
o
-
<
o
~
=3
w
=
-
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
=
==
Q
=
Q.
o
=
3
o
=
<
o
o
c
o~
=
o
=
w
c
3
T
(]
-

2.6 Variable SPEed DIIVE .....cccoiiiiiieieieee s 21
2.6.1 ATSIEEKIUI WSD ... 23
2.6.2 Spesifikasi VSD ATVELI0UTONA .......cccooiiiiiiiiieieieee e 24

2.7 IMOEOF INAUKST ... 25

2.8 Human Machine Interface.... ... i Wi 28

2.9  Supervisory Control.and-Data ACQUISITION ..............cciiiue aneceeeesieene 30

2.10  Protokol KOMURIKESI ............coviire et e 32

BAB 11l PERENCANAAN DANNREALISASI ..ot 34

1 J00 Y & 12 Tor LT T g 07N I | O S S S S S S 34
10 51 S I T TS G o1 AN I | s U S S LR 34
3.1.2  CaraKerja Sistem Kontrol .. .oooien e it 36
3.1.3  Diagram Alir Sistem Pengendalian Konveyor .c.........cccee...eveenene.. 37
3.1.4  SpeSifikaSt AlAL .....cooiieie e 40
3.1.5 Diagram Blok Konveyor OtOmatiS it e saiboneineanesnesnenennn. 46

3.2 " REAIISAST ALBL. ittt sseesiesnessennanesnessane s s s snesne s annaneanannane oo 47
3.2.1 ° Diagram Rangkaian Kontrol PLC...........oceiiiseiiesheiecesneannesne e 47
3.2.2 " Konfigurasi Komunikasi PLC denganVSD ........ccccociiiiiiiinnn.... 49
3.2.3 " Konfigurasi Komunikasi PLC dengan HMI dan SCADA............... 52
3.24  Pemrograman Sistem Konveyor OtomatisS...........cccevvrveereeriennenen 55
3.25  Pengaturan VSD ... 70

BAB IV PEMBAHASAN G tttuummnnsessce e eeeaeeeannannaaineaneaeseessss s @00 e 73

4.1  Pengujian Kerja Sistem Keseluruhan ..............cccoooveiiiiie e, 73
4.1.1  DesKripsi PENQUJIAN .....cc.eeiieiiieiie e 73
4.1.2  Prosedur PENQUJIAN .......cceciiiiieeiie et 73
4.1.3  Data Hasil Pengujian..........ccccooiiiiiiiiiie e 76
414  ANALISIS DAA .....covviiiiiieic e 84

ix

Politeknik Negeri Jakarta



89

Pengujian Kesesuaian Nilai AKtUAL ...

4.2

o o 9
o OO O
|E"um
I Ouwc
S 23 onZ-
5 = 5 :
> 2 : :
S 2 85 g
a p — = :
Z = & 9
= 8 T 2 o
S 2 8 T DO 5
o 2 ® < = =
O o o < 5 3
> £
E-I
- o~ o < a @
N o &N A >
A55
o

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



eyieyer uabap Niuyasijod uizi edue)

@
i DAFTAR GAMBAR

. e g Gambar 2. 1 BEIt CONVEYOT ...........ooeieeeieeeeeeeeeeeeeeeeee s, 3
Dee o v o Gambar 2. 2 Open Loop Control SYStEMS.........ccoueieierereneiiseeeeee e 5
5 Fg n g Gambar 2. 3 Closed LOOP CONrol SYSEeMS ..........ccoovvvvviniiriviiisiniiinnns 5
2882 F% = Gambar2 4 BentUk FiSk PLC ..o 6
3 2 -§'2 . _’; Gambar 2. 5 PLC TM221CELBR.........cccciiiiiiieeiiseisiee e 7
e 333 O Gambar 2. 6 ArSIteKIUr PLC ...t i 9
S & §_§ gr' Gambar 2. 7 Mekanisme Kerja Tipe Output Relay..... . v, 10
5 = § 0 A Gambar 2. 8 Mekanisme Kerja Tipe Output Transistor ...t eeeerveseenne 11
g"r 3 §§ ; Gambar 2. 9 Mekanisme Kerja Tipe Output TRIAC .........ocovvvveinsidiiins i 11
&g 1 2 Gambar 2. 10 S7 1500°CPRU .........cooiiiiee s B i e 12
38282 @ Gambar2. 11 SITOPPSU ....oooovorercrevenee e Bececscnescsesesesenes s i 12
$r53c & Gambar 2. 12 Bentuk Fisik MEMOFICATd....... oo sshev. oo 13
® E _§ % & Gambar 2. 13 Jendela Utama Ecostruxure Machine Expert BasiCu.................... 16
§' § §§- 2 Gambar.2. 14 Jendela PropertlBS ..cccv........covveieieeviaies e cnree e snns e inbeeeabieeesneennas 17
5325 5 Gambar2 15 Jendela Configuration ......... i fusereoosbusee oot it 17
o § %E ¥ Gambar 2. 16 Jendela - A AW AN BN O N e 18
g‘; 3 Gambar 2. 17 Jendela DISPIAY ...t curedbrneeecscdinassebuenese s iansesesiasnseene 18
R Ty Gambar 2. 18 Jendela COMMISSIONING ..ot iabinnrie i bt e 19
o ;-:, 58 Gambar 2. 19 Diagram Blok Model Pengendalian dengan Kontroler.................. 21
; =35 Gambar 2. 20 KUIVA PID ...cuoeiieeieeeeeess st iasse e saiianesneeessadbnnsnesees shanesansesenns 21
EZES Gambar 2. 21 ArsiteKtUF VSD.....uuuiuee e it saifbnns e adbsssssssn e 24
=83 Gambar 2. 22 Bentuk Fisik ATVEL0UT5NA iussssssssititin . .....oosfbassssssssssnero 24
TRE Gambar 2. 23 Konstruksi Motor INAUKSE 3 FaSa ..:ussussssmmsssiiiiinsssssasssessanssanser oo 26
5 383 Gambar 2. 24 ArSiteKtUF HIMT. . ooo... oo ieeeseot oot eeeae st nasessantanteeeees 29
&35 Gambar 2. 25 Bentuk Fisik HMUL. (oo i i o s e b et e 30
533 §' Gambar 2. 26 Arsitektur SiStem SCADA ... .. et 31
& § 3 Gambar 2. 27 Ruang Lingkup Ethernet/IP ... .. ... i i sne e aneane e 33
E g% Gambar 2. 28 Hustrasi MaSter-SIave ... s e iiusiesearessseeanase s snasesnane oo 33
5 B2 Gambar 3. 1'Desain Layout Modul ... ... i i i i ene s 35
z § = Gambar 3. 2 Diagram Alir Pemilihan Mode . ...t veoie i '
_; ; z Gambar 3. 3 Diagram AlIr Mode LOCAL.........coiiiieieieieanaanaansessessesnesnesnesnasne e ooie 38
= § 3 Gambar 3. 4 Diagram Alir Mode REMOLE ..........ccoveiiiieiicie e 39
5 72 Gambar 3. 5 Diagram Alir. Fault SyStems ..........c.covoiviiieiiie et s 39

; Gambar 3. 6 Diagram Blok.-Konveyor Otomatis ... s 46

=3 Gambar 3. 7 Komunikasi SISTEM ... 47

= Gambar 3. 8 Konfigurasi Serial LINe ........cccccoiiiiiiiiiiienieeece e 49

= Gambar 3. 9 Konfigurasi MOGDUS..............o..oveeereeereeieeesseeeseesseeseese s 51

] Gambar 3. 10 Konfigurasi Ethernet............ccccoovveiiinieieieiineeeceesseeeen, 52

5 Gambar 3. 11 POU COMMUNICALION L ......v.vveeorrererereeessesseeseesseessseeseessesssnenes 56

s Gambar 3. 12 POU COMMUNICAtION 2 ....vvveriieiriniceieisieese e 57

3 Gambar 3. 13 POU COMMUNICALION 3 ......veveeeeeeeeeeeeeeeeeereeeeseseseseeseeseeseereneeeenn. 58

g Gambar 3. 14 POU CommuniCation 4 ............ccovviiiniiiininicncee, 59

z Gambar 3. 15 POU COMMUNICALION 5 ........ovvrerrereeicesseeesss e seseesee s es e 60

Xi

Politeknik Negeri Jakarta



eyieyer uabap Niuyasijod uizi edue)

g
e
[
=}
Q
[+
Fp
T
o
=
—
Q.
o
==
=
[}
-
[
=
=
o
=
=
[}
T
[}
=
= A
=
Q
o
=
<
o
=}
Q
g
L
[
-
e
o
=
(1)
==
=,
=
-
[
Q
m
—
-
o
=
o
-
-
o

N
Qoo
o ]
s 28
= Q
Q@ c 3
35S
= -
i E
=1
3 <
c Q
=
233
o g
= ~
~
Sa 3
3 =%
3 =
o S
33¢
5 E}
- T
o
228
< —
73 Q
g_ 2
s QP
Q = 5
o 2
55 =
g o
g 7
< °
w m
o0 S
£ 5=t
c 2
- =
2873
S 0 <
<
o B
2 o=
€ 9 3
= x5
S e
2. °
o
s 2
Q —
3 £
5 B
T
z S
o
~ 3
5 T
1 ®
T =}
€ £
b= ©w
o
-
-~
-‘.
=
~
i)
-
o
[
o
3.
[
=
Q
=
w
F -
8
Cad
<
3
Q
w
-
Q
=3

s
m
=
0
T
~*
Y

oF
m
x
0
©
-+
Y
é.
;
o
&
-
®
x
E.
x
P4
®
Q
o
=.
L
o
3
3
*
-+
Y

-
2
o
=
o
=
Q
3
(]
=
Q
c
fr
T
w
()
fon
o
b=
o
=
'}
-
o
c
'
o
c
=
c
=2
=
o
-
<
o
~
=3
w
=
-
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
=
==
Q
=
Q.
o
=
3
o
=
<
o
o
c
o~
=
o
=
w
c
3
T
(]
-

Gambar 3.
Gambar 3.
Gambar 3.
Gambar 3.
Gambar 3.
Gambar 3.
Gambar 3.
Gambar 3.
Gambar 3.
Gambar 3.
Gambar 3.
Gambar 3.
Gambar 4.
Gambar 4.
Gambar 4.
Gambar 4.
Gambar 4.
Gambar 4.

Remote.....

Gambar 4.
Gambar 4.
Gambar 4.
Gambar 4.
Gambar 4.

16 POU CommUNICATION 6 .....eevvenieiiieiiieiesiie e 61
A O 10 O I O R 62
18 POU RTC 2.ttt sne s anes 63
19 POU Mode SEIECHION ..o s 63
20 POU Process SEParation...........cccoeeerereninenisieeieseesie e 64
21 POU Monitoring SYStEMS L......ccocovviierieiieiieie e e 65
22 POU MONItOring SYStEMS 2.......ctfiummeseeeeesreereemieesieenuesesseeseesennns 66
23 KoNTIQUIrasi PID ...........otie e oustiiin e it s inns oo seeeneesneeseeeseensennes 67
24 POU OULPUL L.ttt aaifinne e stiiim e e 67
25 POU OUEPUL 20 citiie oot B s 68
26 POURTEILGIF..............ccecqpeeeeennrennnnrnsnnsreseseeneene s S o+ 69
27 POUGRIIP? ... B N snnsresnesseeseeneesseneess S Y 69
1 Grafik'Fungsi Frekuensi Terhadap Arus Mode Local ................... T
2.Grafik Fungsi Frekuensi Terhadap Tegangan Mode Local ............. 78
3 Grafik Fungsi Frekuensi Terhadap Daya Mode Local.................... 78
4 Grafik Fungsi Frekuensi Terhadap Torsi Mode Local.................... 79
5 Grafik Fungsi-Persentase Kecepatan Terhadap-Arus.Mode Remote 81

6 Grafik Fungsi Persentase Kecepatan Terhadap Tegangan Mode

7 Grafik Fungsi Persentase Kecepatan Terhadap Daya Mode Remote 82
8 Grafik Fungsi Persentase Kecepatan Terhadap Torsi Mode Remote82
9 Pengukuran TeQANGAN .......ciurssresssssmrssiiineaneeeeesessbanaseesse shassansnnnseenes 91
10 PENQUKUFAN ATUS ....eeiveerveeneessinnnseeeeeeeeseesassiiannnseeseeessbananssaanssssesees 91
11 Pengukuran KEeCEPALAN ........ciuiereiiiiiiieeeeeeeeaiiibessaneasessasssnaseeens 91

Xii
Politeknik Negeri Jakarta



eyieyer uabap Niuyasijod uizi edue)

undede jynjuaq wejep 1ui sijn} eA1ey yninas neje ueibeqas yelueqradwaw uep uewnwnbuaw buese|iq °z

eyje)er 13BN yiuyalijod sefem Buek uebunuada)y ueyibniaw yepn uedinbuad 'q

*yejesew njens uenefu} neje yniyj uesjjnuad ‘ueiode] uesijnuad ‘Yejw|i eA1e)y uesjinuad ‘ uenipuad ‘ueyipipuad uebunuaday] ynjun eAuey uediynbuad ‘e

:eydid ey

X

)

2

n
= o
Ox &
50 3
m -
s ,_: Tabel 2.
g o Tabel 2.
a % Tabel 2.
= @ Tabel 3.
§ S Tabel 3.
@ = Tabel 3.
S % Tabel 3.
= Q Tabel 3.
2 =. Tabel 3.
g & Tabel 3.
% 2 Tabel 3.
2 ;-‘r Tabel/4,
» Tabel 4.
% Tabel 4.
3 Tabel 4.
) Tabel 4.
s Tabel 4.
g Tabel 4.
§ Tabel 4.
= Tabel 4.
% Tabel 4.
2 Tabel 4.
S
3
(]
3
m
o
[ =
-3
3
z
3
&

DAFTAR TABEL
1 Spesifikasi PLC TM221CELBR ........ccccoviiiiiiieiiseseeieie s 7
2 M221 Max Memory Objects Consumption ..........cccceceeveevveresieesnennns 14
3 Spesifikasi ATVEOLOUTONA ...t voussinnse  Mhinseseeereeneeeeniesiesieseesseseenns 25
1 SPeSIfikasi AL ............oteoutiine eSS et eae e see e 40
22 (@ I\ = o] o] [ o U o s SOSSN 48
3 Daftar VariableTag .........cocooveiiiieiieece e s i e 53
4 Parameter VSD .........oooiiiiiiiieiee iR e 55
5 Pengaturan Parameter MOtOr ...t i 70
6 Pengaturan Parameter RAMP ...........ccco.ooieitecotbe e e s Bl
7 Pengaturan Pemberian Perintah dan Referensi ......c......i .o e cveinennnns 71
8 Pengaturan KOMUNMIKESE................deurreveiiues e inaaseestanseesentseesiabneeseeeneens 72
1 Pengujian Status Mode LOCal ... . iieen e dirine e ianes i snnteee e 76
2 Pengujian Nilai Tegangan dan Arus Mode Local..............ccoee i 76
3 Pengujian Nilai Daya.dan Torsi Mode Local..c........cccevecieenrecciinennens 77
4 Pengujian Status Mode Manual ...t ..o cdheeneeediee e cbanee e daeanee e 79
5 Pengujian Nilai Tegangan dan Arus Mode Manual.................c........... 80
6 Pengujian Nilai Daya dan Torsi Mode Manual ...................coeee... 80
7 Pengujian PID MO AULO .........coiueieaieieeeeeneecisiinnaneesneesibannesnnsanaeneens 83
8 Pengujian Penjadwalan Mode AULO.....cciiii i sae e 83
9 Pengujian MOdE GaNGQUAN .........c..evee s iiessassssiieeaeenseannesnaesnesnasssaeseens 83
10 Pengujian Pengukuran Parameter Tegangan dan Arus..........cccce........ 91
11 Pengujian Parameter Kecepatan......... i . fh oo i e i cfbn v onnesnesnanecnes 92
xiii

Politeknik Negeri Jakarta



DAFTAR LAMPIRAN

<
=
.
LL]
=
-
O
o

NEGERI
JAKARTA

iran 3. PLC Schneider TM221CE16R

iran 4. Spesifikasi Motor Ind

ran 1. Daftar Riwayat HidUP..........cooooiiiinieee e
iran 2. DoKUMENtasi AlAL..........cccoeiiiiiiieee e

Hak Cipta:

N L 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

Xiv

Politeknik Negeri Jakarta


file:///D:/AS/ngampus/SMT%208/SKRIPSI/TA/Berkas/WORD/AnggaSulthoni_Skripsi_Full.docx%23_Toc109297223

eyieyer uabap Niuyasijod uizi edue)

g
e
[
=}
Q
[+
Fp
T
o
=
—
Q.
o
==
=
[}
-
[
=
=
o
=
=
[}
T
[}
=
= A
=
Q
o
=
<
o
=}
Q
g
L
[
-
e
o
-
(1)
==
=,
=
-
[
Q
m
—
-
o
=
o
-
-
o

N
Qoo
o )
s 28
3 @
Qe s
35S
= -
=
=]
3 <
c (Y
3 c
=3 3
Y e
5 =
~
Sa 3
3 =%
3 5
m -'-.v
-
33¢
T o5
= o
o
228
Sesg
-~
< d
) 2
o
s @3
Q 5
59 0
S =
'r_n’ Y]
8 97
< °
w m
) -]
c ¥ £
£ =
c 2
=y T
2873
= <
<
o B
= =
€ 9 3
= e
S e
2. °
a
s 2
Q —
3 £
5 B
°
z S
o
~ 3
5 T
S B
T =}
€ £
b= ©w
o
-
-~
-‘-
=
~
i)
-
o
[
o
3.
[
=
Q
=
w
[ =
8
Cad
<
3
1)
w
-
Q
=3

s
m
=
0
T
~*
Y

=
m
x
0
©
-+
Y
§.
;
o
&
=
®
x
E.
x
<
D
Q
o
=.
L
o
=
m
*
-+
Y

-
2
o
=
o
=
Q
3
[}
=
Q
c
fr
T
w
()
fon
o
b=
o
=
'}
-
o
c
"
o
c
=
c
=2
~
o
-
<
o
~
£
w
=
-
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
=
==
Q
=
o
o
=
3
o
=
<
o
o
c
~
=
o
=
w
c
3
T
(]
-

BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Sistem transportasi barang merupakan suatu hal yang tak pernah luput di
dalam dunia industri baik industri berskala kecil:maupun berskala besar. Proses
transportasi barang dapat menggunakan berbagai macam cara dimulai dari yang
konvensional hingga modern salah satunya menggunakan konveyor. sebagai
bentuk upaya dalam_peningkatan mutu produk;.efisiensi biaya dan waktu guna
memenuhi kebutuhan hidup manusiayang kian meningkat.

Kehandalan sistem tentunya juga merupakan faktor ‘yang perlu
dipertimbangkan oleh segala jenis industri ‘salah satunya dalam dunia
pertambangan. Berkaitan dengan dunia pertambangan, proses transportasi barang
terjadi secara dinamis dan kontinu sehingga kestabilan dalam proses pemindahan
dari satu titik ke titik lainnya sangat diperlukan atau disebut juga dengan flow rate
reliability. Flow rate reliability dalam proses. .transportasi oleh konveyor
dipengaruhi oleh beberapa faktor diantaranya. yaitu perubahan massa beban dan
kecepatan belt konveyor itu sendiri. Dalam mengatasi-hal ini, maka dibutuhkan
sebuah sistem kendali yang mampu menjaga nilaiflow.rate secara konstan yaitu
menggunakan prinsip closed loop system.

Prinsip closed loop system dapat diaplikasikan dengan menggunakan PLC
(Programmable Logic Controllers) yang memiliki fitur built in PID (Proportional
Integral Derivative) sebagai- kontroler utama untuk memproses data baik
parameter flow rate yang diinginkan maupun parameter flow rate secara aktual
(Sadi, 2012). Sistem ini-juga perlu terintegrasi dengan HMI (Human.Machine
Interface) dan SCADA (Supervisory. Control and Data..Aequisition) sebagai
fungsi pengawasan guna mengoptimalkan proses kerja sistem tersebut.

Berdasarkan latar belakang permasalahan tersebut, maka dilakukan penelitian
mengenai “Sistem Kendali Konveyor Otomatis dengan VSD Berdasarkan
Perubahan Flow Rate Berbasis PLC HMI SCADA”.
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=
g 1.2 Perumusan Masalah

- g Berdasarkan latar belakang tersebut, maka didapat suatu permasalahan yaitu:
S E > o 1. Bagaimana proses kendali konveyor dapat dilakukan secara otomatis?
gx 0 . . :
5 S i 2. Bagaimana cara mengonfigurasikan Pl beserta parameter-parameternya?
Sa g =
g3 - .’: 3. Bagaimana cara mengintegrasikan PLC dengan VSD, sistem HMI dan
53
B % sistem SCADA?
ST (1)
= A
2y = :
=Q A 1.3 Tujuan
oY 2
® ;, 3 Adapun tujuanyang ingin dicapai dari skripsi. ini yaitu:
=%
§ 2 3, 1. Mampu. merealisasikan sistem kendali konveyor yang bekerja secara
S = e
i: BB otomatis.
2: ks 2. Mampu mengonfigurasikan Pl beserta ‘parameter-parameternya untuk
25 & : Y gontig p Y Yy

<
§ Z. kendali kecepatan konveyor.
D= . . . i
§§ 3. Mampu mengintegrasikan program dan komunikasi PLC dengan VSD,
e sistem HMI dan SCADA.
3%
F
£3 1.4 Luaran
~
% g Penulisan skripsi ini memiliki luaran, diantaranya:
§§ 1. " Sistem kendali konveyor otomatis berdasarkan perubahan flow rate.
)
::,' §' 2. Laporan skripsi berjudul, “Sistem Kendali Konveyor Otomatis dengan
m
ég VSD Berdasarkan Perubahan Flow Rate:Berbasis PLC HMI SCADA”.
<
:—,ﬁ' 3. Laporan akhir PMTA.
T -
§ § 4.  Artikel jurnal ilmiah yang akan dipublikasikan pada jurnal PNJ.
e
e
g .
-3
%
2
c
£
5
g
3
2
o
>
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BAB V
PENUTUP

5.1 Simpulan

Berdasarkan pengujian yang telah dilakukan, maka dapat disimpulkan beberapa

hal seperti berikut:

1. Proses kendali konveyorberdasarkan flow rate dapat dilakukan secara
otomatis.

2. Pengaplikasian PID pada sebuah proses kerja sistem mampu memberikan
karakteristik keluaran yang mendekati set point.

3. Sistem kendali konveyor otomatis dengan PLC dapat terintegrasi dengan
HMI dan SCADA sebagai fungsi pengawasan.

4. ‘Pada pengujian kesesuaian nilar aktual, nilai rata-rata error tegangan dan
arus yang dihasilkan yakni 3.17% dan 1.88%.

5. Torsi dan frekuensi pada motor listrik tanpa beban memiliki nilai yang
berbanding terbalik.

5.2 Saran

Adapun saran untuk pengembangan sistem ini adalah:;

1.

Penggunaan konveyor secara real untuk menguji prinsip PID secara
optimal.

Penggunaan sensor loadcell beserta transmitter-nya dan encoder agar
menyerupai kerja sistem kendali konveyor otomatis seperti aslinya yaitu

dipengaruhi parameter flow rate.

95
Politeknik Negeri Jakarta



eyieyer uabap Niuyasijod uizi edue)

g
e
[
=}
Q
[+
Fp
T
o
=
—
Q.
o
==
=
[}
-
[
=
=
o
=
=
[}
T
[}
=
= A
=
Q
o
=
<
o
=}
Q
g
L
[
-
e
o
=
(1)
==
=,
=
-
[
Q
m
—
-
o
=
o
-
-
o

N
Qoo
o )
s 28
3 @
Qe s
35S
= -
=
=]
3 <
c (Y
3 c
=3 3
Y e
5 =
~
Sa 3
3 =%
3 5
m -'-.v
-
33¢
T o5
= o
o
228
Sesg
-~
< d
) 2
o
s @3
Q 5
59 0
S =
'r_n’ Y]
8 97
< °
w m
) -]
c ¥ £
£ =
c 2
=y T
2873
= <
<
o B
= =
€ 9 3
= e
S e
2. °
a
s 2
Q —
3 £
5 B
°
z S
o
~ 3
5 T
S B
T =}
€ £
b= ©w
o
-
-~
-‘-
=
~
i)
-
o
[
o
3.
[
=
Q
=
w
[ =
8
Cad
<
3
1)
w
-
Q
=3

s
m
=
0
T
~*
Y

=
m
x
0
©
-+
Y
§.
;
o
&
=
®
x
E.
x
<
D
Q
o
=.
L
o
=
m
*
-+
Y

-
2
o
=
o
=
Q
3
[}
=
Q
c
fr
T
w
()
fon
o
b=
o
=
'}
-
o
c
"
o
c
=
c
=2
=
o
-
<
o
~
£
w
=
-
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
=
==
Q
=
o
o
=
3
o
=
<
o
o
c
~
=
o
=
w
c
3
T
(]
-

DAFTAR PUSTAKA

Acromag Inc. (2020). INTRODUCTION TO ETHERNET / IP™ (Issue 248).
Acromag Inc.

Automation. (n.d.). PLC HANDBOOK (ADC-003-PL). AUTOMATION
DIRECT. automationdirect.com

Bolton, W. (2006). Programmable Logic Controllers fourth'edition. In Africa’s
potential for the ecological intensification of agriculture (\Vol. 53, Issue 9).

Brad, S., Murar, My, Vilad, G., Brad, E., & Popanton, M. (2021). Lifecycle Design
of Disruptive SCADA Systems for Waste-Water Treatment Installations.
Sustainability, 1-26. https://doi.org/10.3390/su13094950

Brooks, P.(2001). EtherNet / IP : Industrial Protocol White Paper. Institute of
Electrical and Electronic Engineers, EFTA 2001.

Chakravarthy. (2016). PROGRAMMABLE LOGIC CONTROLLER (PLC).

Enerdis. (2014). Modbus Communication Protocol(October). CHAUVIN
ARNOUX GROUP.

Gaushell, D. J., & Darlington, H. T. (1987). Supervisory Control and Data
Acquisition. Proceedings of the IEEE, 75(12), 1645-1658.
https://doi.org/10.1109/PROC.1987.13932

Habibi, I 1. A., Siswoko, S., & Putri, R:I. (2020). Kontrol Kecepatan Weigh
Feeder Pada Sistem Konveyor-Menggunakan Metode Pid. Jurnal Elektronika
Dan Otomasi Industri, 3(1), 99. https://doi.org/10.33795/elkolind.v3il.72

Kilowatt Classroom. (2003). Inverter Principle. Most, 1-5.

Kumar, V., & Patra, A. (2016). Application of Ziegler-Nichols Method for Tuning
of PID Controllers2nd.International Conference on Recent Innovations in
Science, Technology, Management and Environment, 2011,:138-149.
http://www.arresearchpublication.com/images/shortpdf/1479279897_127ijee
e.pdf

Mansour, F. (2020). Induction Motors : Construction , Principle of Operation ,
Power and Torque Calculations , Characteristics and Speed Control
Induction Motors : Construction , Principle of Operation , Power and

Torque Calculations , Characteristics and Speed Control. June.

96
Politeknik Negeri Jakarta



eyieyer uabap Niuyasijod uizi edue)

g
e
[
=}
Q
[+
Fp
T
o
=
—
Q.
o
==
=
[}
-
[
=
=
o
=
=
[}
T
[}
=
= A
=
Q
o
=
<
o
=}
Q
g
L
[
-
e
o
-
(1)
==
=,
=
-
[
Q
m
—
-
o
=
o
-
-
o

N
Qoo
o ]
s 28
= Q
Q@ c 3
35S
= -
i E
=1
3 <
c Q
=
233
o g
= ~
~
Sa 3
3 =%
3 =
o S
33¢
5 E}
- T
o
228
< —
73 Q
g_ 2
s QP
Q = 5
o 2
55 =
g o
g 7
< °
w m
o0 S
£ 5=t
c 2
- =
2873
S 0 <
<
o B
2 o=
€ 9 3
= x5
S e
2. °
o
s 2
Q —
3 £
5 B
T
z S
o
~ 3
5 T
1 ®
T =}
€ £
b= ©w
o
-
-~
-‘.
=
~
i)
-
o
[
o
3.
[
=
Q
=
w
F -
8
Cad
<
3
Q
w
-
Q
=3

s
m
=
0
T
~*
Y

oF
m
x
0
©
-+
Y
é.
;
o
&
-
®
x
E.
x
P4
®
Q
o
=.
L
o
3
3
*
-+
Y

-
2
o
=
o
=
Q
3
(]
=
Q
c
fr
T
w
()
fon
o
b=
o
=
'}
-
o
c
'
o
c
=
c
=2
~
o
-
<
o
~
=3
w
=
-
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
=
==
Q
=
Q.
o
=
3
o
=
<
o
o
c
o~
=
o
=
w
c
3
T
(]
-

https://doi.org/10.13140/RG.2.2.15490.71360

Modicon Inc. (1996). Modbus protocol reference guide. North Andover,
Massachusetts, 1-36.
http://scholar.google.com/scholar?hl=en&btnG=Search&q=intitle:Modicon+
Modbus+Protocol+Reference+Guide#0

O’Malley, M. K. (2007). Principles of Human-machine Interfaces and
Interactions. In Life Science’Automation: Fundamentals.and-Applications,
101-125.

Rekasius, Z. (2004):. Introduction to control systems design. IEEE Transactions
on Automatic Control, 18(5), 565-565.
https://dot.org/10.1109/tac.1973.1100359

Sadi, S. (2012). Jurnal Teknik Industri, Vol. 14, No. 2, Desember 2012, 137.
14(2).

Setiawan, 1. (2008). Kontrol PID Untuk Proses Industri Beragam Struktur dan
Metode Tuning PID praktis (Iwan Setiawan).

Siddique, N. (2014). Control systems. Studies in Computational Intelligence, 517,
39-55. https://doi.org/10.1007/978-3-319-02135-5-3

97
Politeknik Negeri Jakarta



eyieyer uabap Niuyasijod uizi edue)

g
e
[
=}
Q
[+
Fp
T
o
=
—
Q.
o
==
=
[}
-
[
=
=
o
=
=
[}
T
[}
=
= A
=
Q
o
=
<
o
=}
Q
g
L
[
-
e
o
=
(1)
==
=,
=
-
[
Q
m
—
-
o
=
o
-
-
o

N
Qoo
o )
s 28
3 @
Q@ c 3
35S
= -
22z
5
3 <
c o
3 c
=3 3
Y e
5 =
~
Sa 3
3 =%
3 5
m 2!
5
33¢
T o5
= o
o
533
Sesg
-~
A< b
) 2
o
s QP
Q 5
59 0
S =
EI’ (Y
g 7
< °
w m
) -]
c ¥ £
£ =
c 2
=y T
2873
= <
b S
- —4
€ 9 3
=
S e
2. °
a
s 2
Q —
3 £
5 B
°
z S
o
~ 3
5 T
S B
T =}
c S
= @
o
-
-~
R.
=
~
i)
-
[
[
o
3.
[
=
Q
=
w
[ =
8
Cad
<
3
1)
w
-
Q
=3

LAMPIRAN

Lampiran 1. Daftar Riwayat Hidup

s
m
=
0
T
~*
Y

oF
m
x
0
©
-+
Y
é.
;
o
&
-
®
x
E.
x
P4
®
Q
o
=.
L
o
3
3
*
-+
Y

Penulis_bernama lengkap Angga. Sulthoni, merupakan
anak terakhir dari empat bersaudara. Lahir di.Jakarta, 27
September 1999. “Latar belakang pendidikan. formal
penulis;adalah Sekolah Dasar.di SD Kartika X-4 (2006 =
2012). Kemudian melanjutkan pendidikan ke jenjang
Pendidikan Sekolah Menengah Pertama (SMP) yakni di
SMP Negeri 110 Jakarta (2012 - 2015) dan melanjutkan
pendidikan_ke-jenjang Sekolah Menengah Atas (SMA)
di SMA Negeri 90 Jakarta Selatan; jurusan Matematika dan Iimu Pengetahuan

\'

(2015 - 2018). Penulis melanjutkan Pendidikan ke jenjang perkuliahan dengan
gelar Sarjana Terapan (S.Tr) di Politeknik Negeri Jakarta, Jurusan Teknik Elektro,
Program Studi Teknik Otomasi Listrik Industri (2018 — 2022).

-
2
o
-
o
=
Q
3
(]
=
Q
c
fr
T
w
()
fon
o
b=
o
=
'}
-
o
c
'
o
c
=
c
=2
=
o
-
<
o
~
=3
3
3
-
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
3
==
Q
=
Q.
o
=
3
o
=
<
o
o
c
o~
=
o
=
(%)
c
3
=
(]
-

98



% ,H. -~ c <3
3 TR - =
< 1 a g
x M! ' o~ wn
= =i < o
e 1 o m
& o r = £

(e s =

(BN

Lampiran 2. Dokumentasi Alat

© 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

99



eyieyer uabap yiuysljod uizi eduey

REREL]
HINYILNOd

VANWIVE

A
=
o
-
o
3
Q
3
[
3
Q
c
3
c
3
=
o
5
Q.
o
E]
3
[
3
T
o
-
=3
o
3
<
o
2
w
)
L3
o
=
o
=)
o
-~
o
<
w
o
c
-
c
>
=
o
<
o
[ d
o
=
3
Q.
o
o
3
o
o
3
-
c
5=
o
T
o
T
<
Ej

g
e
(1]
=]
Q
[
Fp
T
o
=
e
Q.
o
~
=
()
-
[
o
=
o
=
=
[}
T
[}
=
= A
=
Q
o
=
<
o
=}
Q
s
L
[
-
e
o
-
(1)
==
=,
~
2
[
Q
[}
—
S
o
=
o
-
-
o

a
o
o
>
Q
=
-4
T
o
=
=
o
2
1Y
=
=1
-+
s
=
=
[}
T
o
=]
[~
=
Q
Q
=
T
(]
=
=
=
Pl
o
=
T
]
=
e
=
o
=
T
o
>
=
i
o
>
5
<
1Y)
3
o
5
T
o
>
=
—
Y
=
o
T
o
=
o
=
T
(]
>
=
w
o
>
=
=1
=
=~
o
-
O
=
(-~
=
[
[
o
=
v
s
o
=
o
3
o
w
=
o
=

-
9
o
=
o
=
Q
3
(]
=
Q
c
=,
T
w
o
o
o
bt
o
=
Q
-
o
c
'
o
c
=
c
-
~
o
-
<
o
~
=3
3
=
-
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
3
~
Q
=
o
o
=
3
o
=
<
o
o
c
o~
~
o
=
w
c
3
o
()
-

s
o
=
0
©
~*
Y

==
m
x
8]
T
-+
Y
§.
;
1
2
=.
o
x
3,
x
<
m
Q
o
=
)
o
x
D
q
-+
9

Lampiran 3. PLC Schneider TM221CE16R

Lembar data produk

Spesifikasi

Main

Range of product

Product or component type
[Us] rated supply voltage
Discrete input number
Analogue input number
Discrete output type
Discrete output number

Discrete output voltage

Discrete output current

Complementary

Discrete 1/0 number

Maximum number of I/O
expansion module

Supply voltage limits
Network frequency
Inrush current

Maximum power consumption in
VA

Power supply output current

Discrete input logic
Discrete input voltage
Discrete input voltage type
Analogue input resolution
LSB value

Conversion time

Permitted overload on inputs

Voltage state 1 guaranteed

Voltage state 0 guaranteed

30 Jun 22

TM221CE16R

Modicon M221

Logic controller

100...240V AC

9, discrete input conforming to IEC 61131-2 Type 1
2at0..10VvV

Relay normally open

7 relay

5..125 vV DC
5..250 VAC

2A

16

4 for transistor output
4 for relay output

85...264 V
50/60 Hz
40A

49 VA at 100...240 V with max number of VO expansion module
33 VAat 100...240 V without I/0 expansion module

0.325 A5 V for expansion bus
0.12A 24 V for expansion bus

Sink or source (positive/negative)
24V

DC

10 bits

10mv

1 ms per channel + 1 controller cycle time for analogue input analog input

+/- 30 V DC for 5 min (maximum) for analog input
+/- 13 V DC (permanent) for analog input

>= 15V for input

<=5V for input

100

controller M221 16 10 relay Ethernet

Disktaimer: Dokumentasi ini tidak ditujukan sebagal pengganti dan tidak untuk digurakan untuk menentukan kesesuaian atau keandalan produk il untuk apikasi pengguna
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Discrete input current

Input impedance

Response time

Configurable filtering time

Output voltage limits

Maximum current per output

common
Absolute accuracy error

Electrical durability

Switching frequency
Mechanical durability
Minimum load
Protection type
Reset time

Memory capacity

Data backed up

Data storage equipment
Battery type

Backup time

Execution time for 1
Kinstruction

Execution time per instruction

Exct time for event task

Maximum size of object areas

Realtime clock

Clock drift

Regulation loop
Counting input number

Counter function

7 mA for discrete input
5 mA for fast input

3.4 kOhm for discrete input
100 kOhm for analog input
4.9 kOhm for fast input

35 ps tum-off, 12...15 terminal(s) for input

10 ms turn-on for output

10 ms turn-off for output

5 psturn-on, 10, 11, 16, 17 terminal(s) for fast input
35 ps tum-on, other terminals terminal(s) for input
5 ps turn-off, 10, 11, 16, I7 terminal(s) for fast input
100 ps tum-off, other terminals terminal(s) for input

0 ms for input
3 ms for input
12 ms for input

125V DC
277V AC

6AatCOM 1
7AatCOMO

+/- 1 % of full scale for analog input

100000 cycles AC-12, 120V, 240 VA, resistive

100000 cycles AC-12, 240V, 480 VA, resistive

300000 cycles AC-12, 120V, 80 VA, resistive

300000 cycles AC-12, 240V, 160 VA, resistive

100000 cycles AC-15, cos phi = 0.35, 120 V, 60 VA, inductive
100000 cycles AC-15, cos phi = 0.35, 240 V, 120 VA, inductive
300000 cycles AC-15, cos phi = 0.35, 120 V, 18 VA, inductive
300000 cycles AC-15, cos phi = 0.35, 240 V, 36 VA, inductive
100000 cycles AC-14, cos pl 0.7, 120 V, 120 VA, inductive
100000 cycles AC-14, cos phi = 0.7, 240 V, 240 VA, inductive
300000 cycles AC-14, cos phi = 0.7, 120 V, 36 VA, inductive
300000 cycles AC-14, cos phi = 0.7, 240 V, 72 VA, inductive
100000 cycles DC-12, 24 V, 48 W, resistive

300000 cycles DC-12, 24 V, 16 W, resistive

100000 cycles DC-13, 24 V, 24 W, inductive (LR =7 ms)
300000 cycles DC-13, 24 V, 7.2 W, inductive (UR =7 ms)

20 switching operations/minute with maximum load
20000000 cycles for relay output

1 mA at 5 V DC for relay output

Without protection at 5 A

s

256 kB for user application and data RAM with 10000 instructions
256 kB for intemal variables RAM

256 kB built-in flash memory for backup of application and data
2 GB SD card (optional)

BR2032 lithium non-rechargeable, battery life: 4 year(s)

1 year at 25 °C (by interruption of power supply)

0.3 ms for event and periodic task

0.2 ps Boolean

60 ps response time

255 %C counters

512 %KW constant words

255 %TM timers

512 %M memory bits

8000 %MW memory words

With

<=30 s/month at 25 °C

Adjustable PID regulator up to 14 simultaneous loops

4 fast input (HSC mode) at 100 kHz 32 bits

Pulse/direction
AB

Scrider 30 Jun 22
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Integrated connection type

Supply

Transmission rate

Communication port protocol

Port Ethernet

Communication service

Local signalling

Electrical connection

Maximum cable distance
between devices

Insulation

Marking

Sensor power supply

Single phase

USB port with mini B USB 2.0 connector
Non isolated serial link serial 1 with RJ45 connector and RS232/RS485 interface
Ethemet with RJ45 connector

(serial)serial link supply: 5V, <200 mA

1.2...115.2 kbit/s (115.2 kbit/s by default) for bus length of 15 m for RS485
1.2...115.2 kbit/s (115.2 kbit/s by default) for bus length of 3 m for RS232
480 Mbit/s for USB

USB port: USB - SoMachine-Network
Non isolated serial link: Modbus master/slave - RTU/ASCII or SoMachine-Network
Ethemet

10BASE-T/100BASE-TX 1 port with 100 m copper cable

DHCP client

Ethemet/IP adapter
Modbus TCP server
Modbus TCP slave device
Modbus TCP client

1 LED (green) for PWR

1 LED (green) for RUN

1 LED (red) for module error (ERR)

1 LED (green) for SD card access (SD)

1 LED (red) for BAT

1 LED per channel (green) for I/O state

1 LED (green) for SL

Ethemet network activity (green) for ACT

Ethemet network link (yellow) for Link (Link Status)

removable screw terminal block for inputs

removable screw terminal block for outputs

terminal block, 3 terminal(s) for connecting the 24 V DC power supply
connector, 4 terminal(s) for analogue inputs

Mini B USB 2.0 connector for a programming terminal

Shielded cable: <10 m for fast input
Unshielded cable: <30 m for output
Unshielded cable: <30 m for digital input
Unshielded cable: <1 m for analog input

Between input and intemal logic at 500 V AC
Non-insulated between analogue input and intemal logic
Non-insulated between analogue inputs

Between supply and ground at 1500 V AC

Between sensor power supply and ground at 500 V AC
Between input and ground at 500 V AC

Between output and ground at 1500 V AC

Between supply and intemal logic at 2300 V AC

Between sensor power supply and intemnal logic at 500 V AC
Between output and internal logic at 2300 V AC

Between Ethernet terminal and internal logic at 500 V AC
Between supply and sensor power supply at 2300 V AC

CE

24V DC at 250 mA supplied by the controller

Mounting support Top hat type TH35-15 rail conforming to IEC 607 15
Top hat type TH35-7.5 rail conforming to IEC 60715
plate or panel with fixing kit

Height 90 mm

Depth 70 mm

Width 95 mm

Net weight 0.346 kg

Environment

Standards EN/EC 61010-2-201

Product certifications

30 Jun 22

EN/EC 60664-1
EN/AEC 61131-2

CSA
cULus

LR

RCM
IACS E10
EAC
ABS
DNV-GL

n | Schneider
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Environmental characteristic

Resistance to electrostatic
discharge

Resistance to electromagnetic
fields

Resistance to magnetic fields

Resistance to fast transients

Surge withstand

Resistance to conducted
disturbances

Electromagnetic emission

Immunity to microbreaks

Ambient air temperature for
operation

Ambient air temperature for
storage

Relative humidity

IP degree of protection
Pollution degree
Operating altitude
Storage altitude

Vibration resistance

Shock resistance

Packing Units
Unit Type of Package 1

Number of Units in Package 1
Package 1 Weight

Package 1 Height

Package 1 width

Package 1 Length

Ordinary and hazardous location

8 kV in air conforming to EN/IEC 61000-4-2
4 kV on contact conforming to EN/IEC 61000-4-2

10 V/m 80 MHz...1 GHz conforming to EN/IEC 61000-4-3
3 V/m 1.4 GHz...2 GHz conforming to EN/IEC 61000-4-3
1V/m 2...2.7 GHz conforming to EN/IEC 61000-4-3

30 A/m 50/60 Hz conforming to ENIEC 61000-4-8

2 kV (power lines) conforming to EN/IEC 61000-4-4

2 kV (relay output) conforming to EN/IEC 61000-4-4

1 kV (VO) conforming to EN/IEC 61000-4-4

1 kV (Ethernet line) conforming to EN/IEC 61000-4-4
1 kV (serial link) conforming to EN/IEC 61000-4-4

2 kV power lines (AC) common mode conforming to EN/IEC 61000-4-5

2 kV relay output common mode conforming to EN/IEC 61000-4-5

1 kV I/0 common mode conforming to ENNIEC 61000-4-5

1 kV shielded cable common mode conforming to EN/IEC 61000-4-5

0.5 kV power lines (DC) differential mode conforming to EN/IEC 61000-4-5
1 kV power lines (AC) differential mode conforming to ENIEC 61000-4-5

1 kV relay output differential mode conforming to EN/EC 61000-4-5

0.5 kV power lines (DC) common mode conforming to EN/IEC 610004-5

10 V 0.15...80 MHz conforming to EN/IEC 6 1000-4-6

3V 0.1...80 MHz conforming to Marine specification (LR, ABS, DNV, GL)

10 V spot frequency (2, 3, 4, 6.2, 8.2, 12.6, 16.5, 18.8, 22, 25 MHz) conforming to Marine specification
(LR, ABS, DNV, GL)

Conducted emissions - test level: 79 dBuV/m QP/66 dBuV/m AV ( power lines (AC)) at 0.15...0.5 MHz
conforming to EN/IEC 55011

Conducted emissions - test level: 73 dBuV/m QP/60 dBuV/m AV ( power lines (AC)) at 0.5...300 MHz
conforming to EN/IEC 55011

Conducted emissions - test level: 120...69 dBuV/m QP ( power lines) at 10...150 kHz conforming to
EN/EC 55011

Conducted emissions - test level: 63 dBuV/m QP ( power lines) at 1.5...30 MHz conforming to EN/IEC
55011

Radiated emissions - test level: 40 dBuV/m QP class A ( 10 m) at 30...230 MHz conforming to EN/IEC
55011

Conducted emissions - test level: 79...63 dBuV/m QP ( power lines) at 150...1500 kHz conforming to
EN/EC 55011

Radiated emissions - test level: 47 dBuV/m QP class A ( 10 m) at 200...1000 MHz conforming to EN/
IEC 55011

10 ms

-10...55 °C (horizontal installation)
-10...35 °C (vertical installation)

-25...70°C

10...95 %, without condensation (in operation)
10...95 %, without condensation (in storage)
1P20 with protective cover in place

<=2

0...2000 m

0...3000 m

3.5 mm at 5...8.4 Hz on symmetrical rail

3.5 mm at 5...8.4 Hz on panel mounting

1 gnat 8.4...150 Hz on symmetrical rail
1gnat 8.4...150 Hz on panel mounting

98 nvs? for 11 ms

PCE

590.0 g
10.829 cm
14.04 cm

14.181 cm

Scrider 30 Jun 22
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The product must be disposed on European Union markets following specific waste collection and

Pro-active compliance (Product out of EU RoHS legal scope)
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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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Lampiran 4. Spesifikasi Motor Induksi

OUTPUT | FULL | FRAME EFFICIENCY POWER FACTOR CURRENT (A) TORQUE ROTOR [ Appror [ Approx
LohD P 34 [ vz [ 34 T2 | ro Tiockeo | pu Tockeo | FuL [rockeo| pute [ puw | ‘::':: 2:‘
we | kw LOAD | LOAD | LOAD | LOAD | LOAD | LOAD | LOAD | ROTOR | LOAD | ROTOR | LOAD | ROTOR | UP | oOUT
@My | SIZE | (%) | (%) | (%) | (%) | (%) | (%) [ 3BOV/SOHz | 415V/S0Hz | (KG-M) | (%FT) | @ FiT) | (FLT) | KGR | Kg | Kg
2800 | 80 | 775 | 785 | 765 | 870 | 810 | 675 | 17 no| nss | w0 | ozer | 235 | 20 | 255 | ooos | 15 | e
1 10.75| 125 | 80 | 760|760 73.0 | 770 | 675 | 535 | 19 12 | vrs | m | osiz| 240 | 25 | 275 | oooe | 15 | 7
935 05 71.0 | 700 | 64.5 | 69.0 | 59.5 470 2.3 11 213 10 0.78 190 175 285 0.017 21 23
2810 | 80 | 800|810 790|860 790 | 650 | 24 16 | 222 | 15 | 0381 | 265 | 235 | 290 | 0.006 | 16 | 20
1.5 11 1425 08 765 | 775 76.0 | 78.0 69.5 55.5 28 17 2.56 16 0.751 220 165 235 0.014 20 22
935 | 00L | 735|725 | 685 | 68.5 | 59.0 | 460 | 33 17 | 304 | 16 | 1945 | 220 | 205 | 260 | 0023 | 24 | 27
2850 | 905 | 810|825 (815|870 | 820 | 710 | 32 | 22 | 29 | 20 |osi2| 225 | 210 | 200 | 001 | 22 | 23
2 1.5 1425 0L 79.0 | 810 | BOS | 810 | 730 | ADOD 36 23 3.26 il 1.024 230 175 240 0.ms 23 25
935 | 100L | 755 | 745 | 71.0 | 745 | 655 | 520 | 4 22 | 37 | 20 | 1se | 200 | 170 | 235 | 0033 | 32 | 35
2855 | 90L | 835|850 845|880 835 730 | 45 | 33 | 417 | 30 | 075 | 240 | 230 | 300 [0 | 27 | 38
3 |22 1435 | 1000 | 800805 785|820 740 | 605 | sa 38 | 467 35 [ 1492 | 210 | 185 | 300 | 0,033 | 3 3
950 | 112M | 80.0 | 80.0 | 775 | 720 | 63.0 | 500 | 5.8 | 35 | 531 | 32 | 2253 | 205 | 195 | 270 | 0.058 | 41 | 45
250 100L B4.5 | 86.0 | 86.0 | BB.5 | 845 75.0 6.1 48 5,58 44 1.024 275 265 315 0.023 35 35
4 3 1445 | 100L | B25 | 825 | 795 | 815 | 735 | 60.0 | 6.8 56 6.21 51 202 | 250 | 180 320 | D046 | 36 40
955 | 1325 | 84,5 | 85.0 | B3.5 | 810 | 750 | 630 | 66 | 40 | 610 | 37 | 3057 | 170 | 155 | 260 | 0425 | 57 | &7
2910 1M2M | B5.0 | B6.0 | B5.5 | 90.0 | 870 79.0 79 69 72r 63 1.337 200 170 325 0.042 | 445 45
55| 4 | 1445 | 112M 845855850 | 820 | 760 | 650 | 88 | 61 | 803 | 56 | 2693 | 190 | 180 | 260 | 0065 | 43 | 47
955 | 132M | 84.5 | 85.0 | 4.0 | 80.5 | 740 | 620 | 89 | 55 | 818 | 50 | 4075 | 170 | 155 | 255 | 0451 | 68 | 78
2800 1325 B5.00 | B5.5 | B4.0 | B7O0 | B4.5 780 1.2 73 10.3 ar 1.845 180 160 250 0.063 60 Bl
75 | 5.5 | 1465 | 1325 | 850|850 | 825 | 800 | 710 | 580 | 123 | 93 | 113 | as | 3653 | 235 | 190 | 315 | 0403 | 64 | 74
60 132M | B6.O | B6.5 [ B5.5 | 795 | 725 | 600 12.2 B3 n.z T 5.574 190 175 290 0.7 73 &2
2895 | 1325 | 86.0 | 86.5 [ 85.5 | 84.0 | 810 [ 73.0 | 157 | 93 | 144 | &5 | 2521 | 180 | 160 | 245 | 0.076 | 64 | &6
10 | 7.5 | M60 | 132M [86.5 | 870 | 86.0 | 860 | 81.0 | 700 | 153 [ 15 | 14 | 105 | 4998 | 215 | 175 | 298 | 0143 | 80 | %0
970 | 160m | 86,5 865 | 850 | 79.5 | 735 | 615 | 166 | 109 | 152 | w0 | 7523 | 210 | 1m0 | 255 | 04 | ms | 120
2045 | 160M | 87.6 | 88.0 | 88.0 | 910 | 800 | 830 | 200 | 180 | 192 | 1es | 3634 | 225 | 140 | 280 | 047 | 10 | 17
15 | 11 | 1465 | 160m | 88.0 | 88.5 | 88.0 | 860 | 815 | 715 | 22 | 164 | 202 | 150 | 7306 | 200 | 150 | 255 [o0.271 | 120 | 130
970 | 160L | 87.5 | 88.0 | 87.5 | B4.0 | 80.0 | 70.5 | 227 | 153 | 208 | 140 | 103 | 225 | 195 | 250 | 0.588 | 145 | 150

Lampiran 5. Tampilan Utama HM1 dan SCADA

CONVEYOR PLANT CONTROL

SELECTOR SWITCH

FLOW RATE

DAY 0/

" MOTOR CONVEYOR

0/ 0 0:0:0

Go to Main Menu

speed | 0.00 | %

SCADA

HM | | = o ‘
Act. | 0kgls I |
e e R s =l
MOTOR CONVEYOR sTATUS ANUAL SeT e Seam —
i CONVEYOR| ALARM | et | scneouer |
L . ' 000 | sTATUS |
ok 1o PARAMETER ore
sTaTUS e )
| o o e n
—— |
CONVEYOR PLANT CONTROL
A
woroR comevon vsoAv
ononne
Sioes o0 8
T
e
nowmw
e
oo Mok Torgee.
TR
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CONVEYOR PLANT CONTROL

Lampiran 6. Tampilan Mode Gangguan HMI

CONVEYOR PLANT CONTROL

c c
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© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta

@ )\

POLITEKNIK

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 8. Tampilan HMI

Karakteristik Output PI1D

Kondisi VI di bawah set

point

CONVEYOR PLANT CONTROL ety

Go 1o Main Menu

SELECTOR SWITCH n

" MOTOR CONVEYOR

Speed |100.00 I %

NEOE MOTOR CONVEYOR SIATES MANUAL SETTING SPEED Scheder
CONVEYOR ALARM MOTOR CONVEYOR

= ee O @ = | .

Kondisi VI sama dengan

set.point

THU30/6/202212:14 ;17

Go 1o Main Menu

~ MOTOR CONVEYOR

Speed | 92{{1|T| %

FLOW RATE
sP |50 kg/s I
Act. | 50 kg/s I

MANUAL SETTING SPEED
MOTOR CONVEYOR

100.00 I%

Kondisi VI di atas set

point

MOTOR CONVEYOR
FLOW RATE Speed | B7.60 § %
sp {50 kois I B BT -
act l
MooE MOTOR CONVEYOR || BIATUS MANUAL SETTING SPEED Scheduler
= M [lconveyor )| |L_ALARM | MOTOR CONVEYOR e
o | |
‘ - = | -mn.un % | STATUS
PID PARAMETER e }
STATUS | | -
KN EZEm
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Lampiran 9. Jobsheet

JOBSHEET

SISTEM KENDALI KONVEYOR OTOMATIS DENGAN VSD BERBASIS

PLC HMI SCADA

A. TUJUAN

1. Membuat program mode sistem_kendali kenveyor dengan VSD secara
local dan remote.

2. Membuat program sistem penjadwalan operasi konveyor etomatis.

3. MengintegrasikanPLC, VVSD, HMI dan SCADA menjadi suatu kesatuan
sistem kendali‘dan monitoring.

B. PENDAHULUAN

Sistem kendali dalam dunia industri yang kompleks tidak hanya memiliki
satu' mode sistem pengendaliannya. Diperlukannya beberapa mode sistem
pengendalian bertujuan agar plant dapat terus beroperasi meskipun terdapat
gangguan atau kerusakan pada suatu alat tertentu. Oleh karena itu, pada panel
ini dibuat menjadi 2 mode yaitu local dan remote. Mode local adalah mode
pengoperasian yang hanya dapat dilakukan melalui tombol-tombol fisik dan
display VSD sedangkan mode remote adalah mode pengoperasian yang
hanya dapat dilakukan melalui HMI atau sistem SCADA.

Dalam mengoptimalisasi proses kerja konveyor, maka dibutuhkan sistem
pengoperasian otomatis sesuai dengan - penjadwalan yang diinginkan
pengguna. Hal ini bertujuan untuk meningkatkan: efisiensi kerja dan
meminimalisir penggunaan daya yang berlebih akibat pengoperasian
konvensional (secara manual).

PERALATAN

1. Panel “Sistem Pengendalian dan Monitoring Konveyor Otomatis
Berdasarkan Perubahan Flow Rate Berbasis PLC HMI SCADA™.

2. Laptop yang telah ter-install perangkat lunak EcoStruxure Machine
Expert Basic.

3. Komputer yang telah ter-install perangkat lunak Vijeo Citect dan

ditampilkan padalayar. monitor.

Kabel ethernet (RJ45.connector).

Kabel serial (RJ45 connector).

Kabel micro USB.

Router.

WIFI dongle/receiver.

. Motor induksi 3 fasa 1.5 kW.

10. Kabel (Banana plug connector).

11. ATV 610 communication parameter sheet.

©CoN Ok
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© 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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E. DESKRIPSI KERJA

>

10.

11.

12.

Mode Local
Selector switch ke posisi Local. Saat mode Local, mode Remote tidak
dapat digunakan.
Nilai frekuensi hanya dapat dimasukkan melalui display VSD dengan
rentang nilai yaitu 0 — 50 Hz.
Tekan tombol fisik start untuk menghidupkan konveyor.
Tekan tombol fisik stop untuk.mematikan-konveyor.
Data yang diperoleh dari?vVSD antara lain:
- Tegangan motor
- Arus motor
- Daya motor
- Torsi.motor
- Kecepatan motor
= _Frekuensi motor
= Status gangguan/alarm (bila pada mode ini terjadi gangguan)

Mode Remote
Selector switch ke posisi'Remote. Saat mode Remote, mode Local tidak
dapat digunakan.
Terdapat 2 mode yaitu manual dan auto.
Fungsi PID hanya dapat dilakukan pada mode remote baik manual
maupun auto.
Saat dipilih mode manual, maka mode auto penjadwalan operasi
konveyor tidak dapat digunakan.
Pada mode manual, acuan frekuensi bersumber pada masukan nilai
persentase kecepatan atau setting parameter PID (set point, P, I, D)
melalui HMI atau SCADA.
Rentang nilai persentase kecepatan yang dapat dimasukkan yaitu 0 —
100%.
Tekan tombol start pada tampilan HMI/SCADA untuk menghidupkan
konveyor.
Tekan tombol stop pada tampilan HMI/SCADA untuk mematikan
konveyor.
Saat dipilih.mode auto, maka:masukan.nilai. persentase kecepatan tidak
dapat digunakan.
Pada mode auto, fitur PID dan penjadwalan operasi konveyor otomatis
dapat digunakan.
Pengguna dapat menentukan jadwal ON atau OFF konveyor sesuai yang
diinginkan.
Data yang diperoleh dari VSD antara lain:
- Tegangan motor
Arus motor
Daya motor
Torsi motor

121



eyieyer uabap Niuyasijod uizi edue)

g
e
[
=}
Q
[+
Fp
T
o
=
—
Q.
o
==
=
[}
-
[
=
=
o
=
=
[}
T
[}
=
= A
=
Q
o
=
<
o
=}
Q
g
L
[
-
e
o
=
(1)
==
=,
=
-
[
Q
m
—
-
o
=
o
-
-
o

N
Qoo
o ]
s 28
= Q
Q@ c 3
35S
= -
i E
=1
3 <
c Q
=
233
o g
= ~
~
Sa 3
3 =%
3 =
o S
33¢
5 E}
- T
o
228
< —
73 Q
g_ 2
s QP
Q = 5
o 2
55 =
g o
g 7
< °
w m
o0 S
£ 5=t
c 2
- =
2873
S 0 <
<
o B
2 o=
€ 9 3
= x5
S e
2. °
o
s 2
Q —
3 £
5 B
T
z S
o
~ 3
5 T
1 ®
T =}
€ £
b= ©w
o
-
-~
-‘.
=
~
i)
-
o
[
o
3.
[
=
Q
=
w
F -
8
Cad
<
3
Q
w
-
Q
=3

- Kecepatan motor
- Frekuensi motor
- Status gangguan/alarm (bila pada mode ini terjadi gangguan)
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Mode Gangguan

Mode gangguan adalah respon yang dilakukan.sistem saat gangguan
terjadi baik pada mode local'maupun remote.

2. Saat gangguan terjadiy'maka konveyor akan mati dan buzzer ON secara
otomatis.

3. Saat gangguan terjadi, maka sistem akan memberikan informasi
penyebab gangguan tersebut pada tampilan HMI dan SCADA.

4. Apabilakondisi abnermal terjadi namun mode gangguan tidak aktif,
maka pengguna dapat secara manual mengaktifkannya dengan menekan
emergency switch pada panel/modul.

5. /Data yang diperoleh dari VSD saat'gangguan antara lain:

- Overcurrent

- Overload

- Overspeed

- Input overheating

- Drive overheating

- Input phase loss (dapat diuji)

- Output phase loss (dapat diuji)

- Short circuit

- Status gangguan/alarm
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F.

LANGKAH PERCOBAAN

1.
2.

o oA W

Siapkan seluruh peralatan yang akan digunakan.

Hubungkan tiap komponen pada panel/modul sesuai “diagram rangkaian”
menggunakan kabel dengan banana plug connector.

Hubungkan TP LINK dan WIFI Router dengan kabel ethernet.
Hubungkan USB WIFI dongle/receiver pada port USB komputer.
Hubungkan PLC dan laptop dengan kabel.micro USB.

Berikan suplai daya 3 fasa pada-panel/modul melalui plug mounting male

3 phase.

Nyalakan MCB.pusat 10A, MCB VSD 4A, MCB general. 220 V 6A,
MCB power supply 4A dan MCB PLC 4A ke posisi ON.

Konfigurasikan VSDpada display-nya sesuai tabel berikut.

No. Kode Definisi Setting
1. bFr Motor/frekuensi standar 50 Hz
2. nPr Daya nominal motor 1.5 kW
3. unS Tegangan nominal motor 400 V
4. nCr Arus nominal motor 3.95A
5. FrS Frekuensi nominal motor 50 Hz
6. nSP Kecepatan nominal motor 2
RPM
Waktu akselerasi dari 0
7. ACC sampai frekuensi nominal 5.0s
motor
Waktu deselerasi dari
8. deC frekuensi nominal motor 50s
sampal 0
9. LSP Kecepatan terendah 0 Hz
10. HSP Kecepatan tertinggi 50 Hz
11. CHCF Mode pengendalian Separate
12. Frl Referensi frekuensi 1 All
13 cCs Perintah untuk Cmd
memindahkan channel channel 1
14. Cd1 Cmd channel 1 Terminals
15. Cd2 Cmd channel 2 HMI
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Masukkan agar referensi
16. rFC frekuensi dapat DI3
berpindah-pindah
17. Add Alamat Modbus 1
18. tbr Modbus baud rate 9600 bps

9. Buka perangkat lunak-EcoStruxure Machine Expert Basic pada laptop.
10. Konfigurasikan PLC.atau ekspansi modul yang digunakan, lalu'eompile

dan download melalui kabel micro USB.

11. Konfigurasikan komunikasi modbus antara PL.C dengan VSD seperti pada

gambar berikut, lalu compile dan download melalui kabel micro USB.

Skripsi_Pemrograman PLC_Angga Sulthoni (2) (1) No error
DEE-&- & o~ SE © coms v 9@

Q) Messages
B MyController (TM221CE16R)

Digital inputs

= 108us
i ETHL

@ Modbus TCP
@ EtherNet/IP adapter

TM22ICAOU 24 Ve
= Modbus TM2 Digital /O Modules
TM3 Analog IO Modules

TM2 Digital VO Modules
TM2 Analog /0 Modules
TM3 Expert /O Modules

12. Konfigurasikan komunikasi ethernet PLC seperti pada gambar berikut,

lalu compile dan download melalui kabel micro USB.
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undede jnjuaq wejep

[ ECEL]
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Properties

@ Messages
~ ) MyController (TM221CE16R)
Digital inputs
[ Digital outputs
[ Analog inputs
221 High Speed Counters
~ d=10Bus

~ ) Module 1(TM34Q2/G)

eidid yeH

@ Analog outputs

EcodPtruxure
MachineExpert—Basic DE2E-&-4BEe-2-830-

LUl Configuration

Noerror
PO® &M & com

Programming Display

Skripsi_Pemrograman PLC_Angga Sulthoni (2)

QQ T

Not Connected
- o

Commissioning

Ethernet
-
& Modbus TP Device name
@ EtherNet/IP adapter IP address by DHCP
~ & SL1 (Serial line) 1P address by BOOTP

1|3 eAJe)] yninjas neje ueibeqas diynbusw buese|iq ‘|

Jaquins ueyingakuaw uep ueywnjuesuaw eduey

1y8ljod R

6aN

er ue

ey

& Modbus O Fixed 1P address
1P address 192 168 ] 10
Subnet mask 255 255 255 0
Gateway address 0 [ 0 0
Transfer Rate Auto >
Security Parameters

Programming protocol enabled
therlet/IP protocal enabled
Modbus server enabled

I Auto discovery protocel enabled

Cancel

_ e x
Schneider
FEleciric
¥ M221 Logic Controllers
Reference Power sup...
TM221C16R 100..240 Vac
TM221C16T 24Vdc
TM221C16U 24Vdc
TM221C24R 100..240 Vac
T™M221C24T 24Vdc
T™M221C24U 24Vdc
TM221C40R 100..240 Vac
TM221C40T 24Vdc

>

embuat prog

sistem, lalu co
. Baca ATV610
penarikan data
Apabila komu
operasikan sis
atat dan banc
evice pada Te

POLITEKNIK

NEGERI

JAKARTA
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TMS3 Digital /0 Modules
TM3 Anclog I/0 Modules
TM2 Digital /0 Modules
TM2 Analog I/0 Modules
TM3 Expert IO Modules

M221 Cartridges

v

v

v

v

v

Device description

TM2ZICIGR (screw)

9 digitalinputs, 7 relay
outputs (2 A), 2 analog
inputs, 1 serial line port,

100-240 Vac power
supply with removable
terminal blocks.

Power supplied to the

10 bus
5V 24v
35mA 120mA
| c—
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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

126




2 =
S 8
mo
g =
<
()
<
(@]
(7p]
%)
=] —_
< =
wn I
S
3t
T | S )
o | = wn
«c | O V
= | £
>
2 S
E g
<
1
n S
5 .S o |E —
= = o 2|5 ©
duoelb
o & n £ |9 c »
Y O S |8 =2 5 5
o Y |9 Z g
o) =X
o mm
Z - a W

40

50

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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Mode Remote

Manual

Indikator Status

Tabel 5

Lampu Tanda

Kondisi
Selector
Switch

No

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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© 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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Karakterisik
Output
Timing | Motor

Berhenti beroperasi

Timing | Motor

Tabel 9
130

Tampilan HMI
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Timing | Motor

erhe

Timing | Motor

mulai

Auto

disi VI di
point

Tangg

Pengaturan
Voltage
Injector

(Flowrate)

Ko
atas s
SD

Kondisi VI di
bawah set point
Rencana wak

Rencana

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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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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