X
< o &
¥ _ I :
L o7 7 225
J Ll TT %7 x & S
e 1O
= OW < - 2%
nZ- <<
2 E
=0

PROGRAM STUDI TEKNIK OTOMASI LISTRIK INDUSTRI

© 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




X

2 o E

v _J C S
W o o 35 o
Jmlm _“EAu mmm
J OW < - L2
oZ- g %"

=

-

R

PROGRAM STUDI TEKNIK OTOMASI LISTRIK INDUSTRI

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

Z \..N\_ 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



=
)
s o
£ 3
w 2 =
< ® =
= — -
o &=
= g £
< a2 £ =
Z = = = ot
wn =] > M - Qo
= £ & = L
S T % t 3
Z o 5 -
[ iz o] —
< > = E = -
[ s 2 = — S
< 2 £ 8 - S
m,- -" = = - . .o
= = g
= = B . A
=™ 7 = =
Z E = C
< = E = =
= = = = = &8
< = = E = = S
=
= == zZ Z e =
= “m o
& 5
L e

© 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.

iii



VAWV
LEREL]

HINMILNOd

eyieyer uabap Niuyaljod uizi eduey

undede jnjuaq wejep 1ui sijn} efie)y ynin|as neje ueibeqas yelueqiadwasw uep uewnwnbusw buese|iq ‘¢
ejie)jer 1aba yiuyalijod 1efem Buek uebunuada)) ueyibniaw yepn uedipnbuad 'q

*yejesew njens uenefu neje )iy uesjjnuad ‘ueiode] uesijnuad ‘Yejw|i eAie)y uesjinuad ‘ uenipuad ‘ueyipipuad uebunuada)] ynjun eAuey uediynbuad e

N\ @

=
)
x
0

5 o

~ 9

o 3

o) -

& ;_.‘ LEMBAR PENGESAHAN
5 SKRIPSI
E
(1))
x . . . .
3, Skripsi diajukan oleh:
x
% Nama : Muhammad Fagihuddin
= NIM © 1803411017
q
= Program Studi  : Teknik Otomasi Listrik Industri
% Judul Skripsi  : Sistem Monitoring untuk Pengendali Konveyor Otomatis
5- Berdasarkan Perubahan Flow Rate Berbasis PLC HMI

SCADA

Telah diuji oleh tim penguji daiam Sidang Skripsi pada tanggal 12 Juli 2022 dan

dinyatakan LULUS.
Pembimbing I : Anicetus Damar Aji, S.T., M.Kom.
(NIP. 19590812 198403 1 005)
Pembimbing II : Drs. Kusnadi, S.T., M.Si. (=
(NIP. 19570919 198703 1 004)
Depok, ... A7 Wi ... 2022

: Jaquins ueyingakuaw uep uejwnjueduaw edue) Ui sijn} eAiey yninjas neje ueibeqas diynbuaw buelejiqg ‘L

Disahkan oleh

__Ketua Jurusan Teknik Elektro

/'/ wLBUD4, N
4

= NIP-19630503 199103 2 001



eyieyer uabap Niuyaijod uizi edue)

S
b
(1]
3
Q
c
=4
T
o
=]
=
Q.
-]
=
3
m
=
c
=
=
o
=
=
(]
T
(]
3
=
3
Q
o
=3
<
o
3
Q
g
v
o
=
°
o
=
m
==
=
==
2
[
Q
(]
=
—
o
==
o
=
o
o

N
Qoo
9 o
s 23
3 @
Qe s
355
=) =
833
=]
3 <
c Q
3 c
=3 3
o e
5 =
2§ 7
3%
3 5
m =-
-
358
B RS
= ©
-
533
S eg
-~
< ®
) 2
T
9 @3
Q 5
59 0
S =
8 o
8 P>
< o
(7] m
-
£ 3=
c 2
25
203
= <
s S
P —
E53
=
=
3. °
o
o 2
Q —
3 £
5 5
°
z ¢
o
~ >
5 T
S B
o] =
€ £
= ©w
Q
=
=
q.
=
—
Q
-+
Q
=
o
3.
Q
=
Q
=
w
=
O
-
=
3
1)
w
o
Q
3

KATA PENGANTAR

Puji syukur saya panjatkan kepada Tuhan Yang Maha Esa, karena atas berkat
dan rahmat-Nya, penulis dapat menyelesaikan skripsi ini. Penulisan Skripsi ini

X
m
=
8
S
-+
Y

=
m
x
0
]
-+
Y
g.
;
o
S
-
®
x
E.
=
<
®
Q
o
:.
G
o
x
m
‘
-+
Y

dilakukan dalam rangka memenuhi salah satu syarat untuk mencapai gelar Sarjana
Terapan Politeknik, Politeknik Negeri Jakarta,-Jurusan.Teknik Elektro, Program
Studi Teknik Otomasi Listrik Industris

Skripsi ini berjudul “Sistem Monitoring untuk Pengendali Konveyor. Otomatis
berdasarkan Perubahan Flow Rate Berbasis. PLC HMI SCADA”. Skripsi. ini
membahas tentang sistem monitoring untuk pengendali kanveyor secara otomatis
yang mana menggunakan HMI dan SCADA yang saling berkomunikasi dengan
PLC untuk mengatur kecepatan motor konveyor berdasarkan flow rate melalui
PID.

Penulis menyadari bahwa, tanpa bantuan dan bimbingan dari berbagai pihak,
dari masa perkuliahan sampai pada penyusunan skripsi ini sangatlah sulit. Oleh
karena itu, penulis mengucapkan terima kasih kepada:

1. 'Ir. Sri Danaryani, M.T, selaku Ketua Jurusan Teknik Elektro.

2. Murie Dwiyaniti, S.T, M.T, selaku Kepala Program-Studi Teknik Otomasi

Listrik Industri.

3. Anicetus Damar Aji;S.T.;»M.Kom. dan Drs. Kusnadi, S.T:; M.T. selaku
dosen pembimbing yang telah. menyediakan waktu, tenaga, dan pikiran
untuk mengarahkan penulis dalam penyusunan skripsi ini.

4. Orang tua dan keluarga penulis yang telah memberikan bantuan dukungan

material dan moral.

-
)
o
=
o
3
Q
3
(]
=
Q
c
=,
T
w
o
o
o
-
o
=
Q
-
o
c
w
o
c
=
c
=
~
o
=
<
o
~
=
w
=
-
o
3
T
o
3
(]
3
n
Q
>
-
c
3
==
Q
=]
Q.
o
=]
3
(]
=3
<
m
o
c
-
=
o
=]
w
c
3
o
o
=

5. Angga Sulthoni.dan Ni Cening Nicky Prasada Gayatri sebagai anggota tim
yang telah menyediakan. usaha, waktu, material, dan..pikiran dalam

penyusunan skripsi ini.

Akhir kata, penulis berdoa semoga Tuhan Yang Maha Esa membalas segala

kebaikan semua pihak yang telah membawa manfaat bagi pengembangan ilmu.

Depok, 7 Juli 2022
Penulis

Politeknik Negeri Jakarta



eyieyer uabap Niuyaijod uizi edue)

S
b
(1]
3
Q
c
=4
T
o
=]
=
Q.
-]
=
3
m
=
c
=
=
o
=
=
(]
T
(]
3
=
3
Q
o
=3
<
o
3
Q
g
v
o
=
°
o
=
m
==
=
==
2
[
Q
(]
=
—
o
==
o
=
o
o

N
Qoo
9 o
s 23
3 @
Qe s
355
=) =
833
=]
3 <
c Q
3 c
=3 3
o e
5 =
2§ 7
3%
3 5
m =-
-
358
B RS
= ©
-
533
S eg
-~
< ®
) 2
T
9 @3
Q 5
59 0
S =
8 o
8 P>
< o
(7] m
-
£ 3=
c 2
25
203
= <
s S
P —
E53
=
=
3. °
o
o 2
Q —
3 £
5 5
°
z ¢
o
~ >
5 T
S B
o] =
€ £
= ©w
Q
=
=
q.
=
—
Q
-+
Q
=
o
3.
Q
=
Q
=
w
=
O
-
=
3
1)
w
o
Q
3

X
m
=
8
S
-+
Y

=
m
x
0
]
-+
Y
g.
;
o
S
-
®
x
E.
=
<
®
Q
o
:.
G
o
x
m
‘
-+
Y

-
)
o
=
o
3
Q
3
(]
=
Q
c
=,
T
w
o
o
o
-
o
=
Q
-
o
c
w
o
c
=
c
=
~
o
=
<
o
~
=
w
=
-
o
3
T
o
3
(]
3
n
Q
>
-
c
3
==
Q
=]
Q.
o
=]
3
(]
=3
<
m
o
c
-
=
o
=]
w
c
3
o
o
=

Sistem Monitoring untuk Pengendali Konveyor Otomatis berdasarkan
Perubahan Flow Rate Berbasis PLC HMI SCADA

ABSTRAK

Sistem monitoring untuk pengendali~Sistem konveyor..otomatis berdasarkan
perubahan flowrate adalah sebuah sistem yang digunakan untuk mengontrol dan
memonitor kerja konveyor melalui interface layar. Sistem monitoring yang
digunakan berupa Human Machine Interface (HMI) Weintek 8071iP2 dan
Supervisory control and data acquisition (SCADA) dengan software Vijeo. Citect
SCADA. Programable Logic Centreller (PLC) Schneider TM221CE16R berperan
sebagai controller utama yang akan memproses field device sesuai program dan
menghasilkan output yang diinginkan. Variable Speed Drive (VSD) ATV610U75N4
merupakan salah satu field device yang mana digunakan pada sistem konveyor ini
untuk .mengendalikankecepatan motor-melalui frekuensinya. Sistem konveyor
otomatis dibuat untuk mengendalikan laju.alir (flow rate) menggunakan PID yang
mana pada sistem konveyor ini nilai flow rate dihasilkan dari sinyal voltage
injector. Sistem monitaring ini menggunakan protokel komunikasi Modbus TCP/IP
dengan media ethernet untuk komunikasi.antara HMI.dengan PLC, sedangkan
untuk SCADA dengan PLC menggunakan. media Wi-Fi. Kemudian PLC akan
berkomunikasi dengan VSD menggunakan. protokol: Modbus® RTU. Sistem
monitoring ini juga berfungsi sebagai security system dan-data logger untuk
merekam data-data yang terjadi pada sistem konveyor. Pemrograman HMI
dilakukan di software Easy Builder Pro, sedankan pemrograman SCADA dilakukan
di software Vijeo Citect SCADA. Dari.seluruh pengujian.yang dilakukan, sistem
monitoring untuk pengendali sistem kenveyor ini sudah berhasil direalisasikan
sehingga dapat melakukan fungsi untuk mengontrol, membaca parameter, dan
merekam data yang terjadi seperti status, nilai parameter, user log, dan alarm
history.

Kata kunci: Monitoring, PLC, HMI, SCADA, VSD, Konveyor

Vi
Politeknik Negeri Jakarta
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Monitoring System for Automatic Conveyor Controller Based on Flow Rate
Change Using PLC HMI SCADA

ABSTRACT

Monitoring system for automatic conveyor.controller based-on flowrate changes is
a system used to control and meniter conveyor work through ascreen interface.
The monitoring system used.is the Human Machine Interface (HMI) Weintek
8071iP2 and Supervisory.control and data acquisition (SCADA) with Vijeo Citect
. Programable Logic Controller (PLC) Schneider TM221CE16R acts as the main
controller that will process field.devices according to the program and produce. the
desired output.Variable Speed Drive (VSD) ATV610U75N4 is one of the field
devices which is used in this conveyor system to control the speed.of the motor
through'its frequency. An automatic conveyor system is made to control the flow
rate using P1D which in this conveyor system the flow rate value is generated from
the injector voltage signal. This monitoring system uses the Madbus TCP/IP
communication protocol with Ethernet media for communication between HMI and
PLC, while SCADA and PLC use Wi-Fi media. Then the PLC will communicate
with the VSD using the Modbus RTU protocol: This monitoring system also
functions as a security system and data logger to record data_that occurs on the
conveyor system. HMI programming Is done.in.Easy Builder Pro software, while
SCADA programming is done in Vijeo Citect SCADA software. From all the tests
carried out, the monitoring system for controlling the conveyor system has been
successfully realized so that it can perform functions to control, read parameters,
and record data that occurs such as.status, parameter values, user logs, and alarm
history.

Keywords 3 Monitoring, PLC, HMI;'SCADA, VSD, Conveyor

vii
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Seiring berkembangnya teknologi, kemajuan dalam bidang industri proses juga
semakin canggih. Berbagai macam jenis teknologiw.digunakan dalam setiap
prosesnya untuk menggantikan.tenaga manusia, salah satu-nya.adalah konveyor
yang mana digunakan dalam.proses pemindahan benda atau material.dari satu titik
ke titik lain sehingga dapat menjaga mutu dan.menekan biaya produksi.

Konveyor: banyak digunakan.di industri, salah satunya adalah industri
pertambangan. Pada industri pertambangan, dibutuhkan konveyor. yang dapat
memindahkan material tambang dari satu titik ke titik lain secara dinamis dan
kontinyu atau bisa disebut dengan flow rate yang tetap. Untuk mendapatkan flow
rate yang tetap, dibutuhkan suatu kontrol tertutup yang mana berfungsi untuk
menjaga flow rate tetap sesuai dengan set-point yang diinginkan. Proses kontrol
tersebut dilakukan oleh sebuah controller untuk..mengolah data Input dan
mengeluarkan output untuk mengatur kecepatan motor-konveyor (Habibi et al.,
2020).

Dalam sistem pengontrolan tersebut dibutuhkan jugasebuah sistem monitoring
yang berfungsi untuk mengontrol . dan-memonitor sistem tersebut apakah berjalan
sesuai dengan yang diinginkan dan.melakukan perekaman data berupa database
dan trend yang akan berguna untuk pemeliharaan, serta melakukan fungsi security
system untuk membatasi akses-kontrol. ‘HMI dan SCADA digunakan untuk
mengontrol dan memonitor konveyor tersebut berupa ON/ OFF motor konveyor,
pengaturan kecepatan motor konveyor secara otomatis berdasarkan nilai flow rate,
pengaturan nilai set-point~flow. rate, pembacaan nilai_flow. . rate;pembacaan
parameter yang ada pada VSD, dll.

Berdasarkan latar belakang permasalahan tersebut, maka dilakukan penelitian
mengenai  “Sistem Monitoring untuk Pengendali Konveyor Otomatis
Berdasarkan Perubahan Flow Rate Berbasis PLC HMI SCADA”.
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1.2 Perumusan Masalah
Berdasarkan latar belakang tersebut, maka didapat suatu permasalahan yaitu :

Adapun tujuan yang ingin dicapai dari skripsi ini yaitu :

e

o

x

0

& e

x o 1. Bagaimana sistem monitoring yang digunakan untuk pengendali konveyor
2]

'§' i otomatis berdasarkan perubahan flow rate?

m -_—

. .’; 2. Bagaimana cara mengkomunikasikan sistem monitoring dengan

(=] . .

= pengendali konveyor otomatis.berdasarkan perubahan flow rate?

[ : : ki .

§ 3. Bagaimana cara memprogram sistem monitoring. untuk pengendali

o konveyor otomatis berdasarkan perubahan flow rate?

=

[

Q

D .

= 1.3 Tujuan

e

Y

9

= 15 Mampu membuat sistem monitoring untuk pengendali konveyor otomatis

Y
berdasarkan perubahan flow rate sehingga dapat melakukan pengontrolan
dan pengawasan.

2. Mampu mengkomunikasikan sistem _monitoring dengan pengendali
konveyor otomatis berdasarkan perubahan flow rate.

3. Mampu memprogram sistem monitoring..untuk pengendali konveyor
otomatis berdasarkan perubahan flow rate agar berfungsi sesuai dengan
deskripsi kerja.

1.4 Luaran

Penulisan skripsi ini memiliki luaran, diantaranya:
1.
2.

Sistem monitoring untuk pengendali dan pengawasan sistem konveyor.
Laporan. “skripsi berjudul “Perancangan Sistem Monitoring untuk
Pengendali "Konveyor Otomatis Berdasarkan Perubahan..Flow Rate
Berbasis PLC, HMI, dan-SCADA”.

Laporan PMTA.

Avrtikel jurnal yang akan dipublikasikan pada jurnal PNJ.
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flowrate.

v
=~ BAB V

_r £ PENUTUP
»2% 8

5N .
gg =1 3 51 Kesimpulan
cQ g =
-§'§ = _’; Berdasarkan pengujian yang telah dilakukan, maka dapat disimpulkan beberapa
%‘é % hal seperti berikut:
S o -+
Eg % 1. Sistem monitoring yang.telah.dibuat dapat melakukan. fungsi pengendalian
3 S
§§ = berupa pengoperasian:dan pengaturan kecepatan konveyaor, pengawasan
=~
"é > E berupa pembacaan status dan parameter, security system berupa sistem login,
§ § g. data logger berupa perekaman data status dan. parameter, dan scheduler
< % S berupa fungsi penjadwalan pengoperasian terhadap sistem konveyor dengan
SE =
§§ g._ menggunakan HMI Weintek 8071iP2dan Vijeo Citect SCADA.
< Y : — : - .
gé 2. - Pada sistem monitoring yang telah dibuat ini, HMI berkomunikasi dengan
TE
gzj PLC menggunakan protokel Modbus TCP/IP dengan media kabel ethernet,
=32 =
gg sedangkan SCADA berkomunikasi dengan PLC dengan protokel Modbus
§§ TCP/IP menggunakan media Wi-Fi.
=
§§ 3. Pemrograman HMI Weintek dilakukan dengan software Easy Builder Pro,

o
§§ sedangkan pemrograman SCADA dilakukan di.software Vijeo Citect
93
5% SCADA.
g2
T35
gg 5.2 Saran
i?g. Adapun saran untuk pengembangan sistem ini adalah:
Y e
g;’*’ 1. Penggunaan plant konveyor secara real untuk menguji prinsip kerja PID
=5 =
T § secara optimal.
=
%g 2. Penggunaan sensor loadcell dan encoder secara real sebagai sebagai nilai
Q..
z
;_::
=
c
2
g
5
-
g
3
@
o
=
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merupakan anak pertama dari tiga bersaudara.. Lahir di
Jakarta, 15 Maret 2000. Latar belakang pendidikan. formal
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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/0
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..10V

Relay normally open

7 relay

5..125vVDC
5.250VAC

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 VA at 100...240 V without /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
+1-13 V DC (permanent) for analog input

>=15 V for input

<=5V for input

Schyeider

99

controller M221 16 |10 relay Ethernet

Drssdaimer. Dokumentasi i bdak dtukan sebaga penggant dan 8dak uniuk digunakan untuk menentukan kesesuaan atau keandalan produk ini Untuk aplkas! pengguna
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Lampiran 4. Desain Panel dan Wiring Diagram Panel Sistem Konveyor
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2 Connection points terminal

Lamp/indicator light

NN
; o ; Switch, NO contact,
|_FV\"— _\Y —_—— | operation by tuming,
| . 2a 3 switching positions
5 3 4 sl Terminal with saddle jumper,

Female receptacle with PE, three-pole |

i 2 connection points

| DA N |
It 13 1°
yﬁy\% Circuit breaker, three-pole
2 4 6

f]!\ Female and male pin
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Device connection point (with plug)

Three-phase asynchronous motor

|:I:| Fuse, single-pole

Buzzer/rattle

PLC connection point, bus cable (with plug)

o5

|13

-
14

Protective ground/protective conductor connection

11
}-__—7
12

v

Emergency stop switch, NC contact, with turn-to-reset

Pushbutton, NO contact

Pushbutton, NC contact

Interruption/direction point
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Code letter

Device or function

Terminals/tube socket/female receptacle

Lamps/signal lamps/indicator light

Bimetal release/circuit-breaker/fuses

Rectifier/power supply/transformers

Frequency inverter

Controllers/separate assembly

PLC connection point for a network/bus cable, male receptacle

wlolr»|c|Hd|m|xT | X

Switches/limit switch/selector switch/pushbutton switch

-
%2}

Audible signal device: Bell, buzzer, horn
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Code - 1

HOW TO READ THE DIRECTION POINTS:
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- = = Symbol code

r = Number of device per page
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Rung3 - Enable/Disable Schedule

%MT! %ME2 1 3 %MB4
RTC_FUNCTIONO O O
- 1 ENABLE_SET SET| ¢ - } [ - )
%M83 @ @ *MB4
i ENABLE_RESET RESET| - y I - - o)
*MB7
—C)
Legend:
1 %RTCO.SECONDS = %MW96
2 $RTCO.SECONDS = %MW10
3 $RTCO.YEAR = $MW82
4 $RTCO.YEAR = 3MW83
Variables used:
£M71 M 71 Coil SC_aAuto
$M82 M_82 Enable_Scheduled Task
£M83 M 83 Reset_Scheduled Output
¥M84 M_84 Coil_sC_vVsDAuto_Start_DI
3M87 M 87
$MWB2 IND_RTC_WRITE_STARTYEAR
MW83 IND_RTC_WRITE_ENDYEAR
$MWO6 IND_RTC_WRITE_ STARTSECONDS
$MW101 IND_RTC_WRITE_ENDSECONDS
$RTCO . SECONDS INST_RTC.SECONDS
$RTCO.YEAR INST_RTC.YEAR
$RTC_FUNCTIONO
Rung4 - PID Mode
%M71 FDO
i I
¥
Variables used:
$M71 M 71 Coil_sC_Auto
PID 0
Rung5 - Initialize Injector
SHORT
| IR
Legend:
1 $MW201 := $IW0.0 / 10
Variables used:
%$IW0.0 SIGNAL_INJECTOR 0-10v
$MW201 PIE_READ_E‘EEDBACK VELOCITY FROM INJECTOR
PID O Assistant
General | Input PID AT Output.
Type PID ¥ Word Address
PID States
Tnput
Measure
PID Output
—_— - /-
S=EEL Cnnptlrlz\ler a /\/‘M
Cancel
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Lampiran 6. Pengaturan Komunikasi PLC — HMI dan SCADA

) Messages
~ [J MyController (TM221CE16R)
X Digital inputs
[» Digital outputs
B Analog inputs
=123 High Speed Counters
~ gE10Bus
A |] Madule 1 (TM3AQ2/G)
B Analog outputs
A | )
@ Meodbus TCP
fm EtherNet/IP adapter

~ &3 5L1 (Serial ling)

Ethernet

Device name
IP address by DHCP
IP address by BOOTP

& Modbus ) Fixed IP address
IP addresc 192
Subnet mask 255
Gateway address 0

ejie)er 1abap yiuyajod uizi edue)

Transfer Rate

Security Parameters

Programming protocol enabled
EtherNet/IP protocol enabled

eyeyer abaN yiwiRd|od yijiw eydid eH S

Modbus server enabled
¥ Auto discovery protocol enabled

ol\t‘lessages
~ [} MyController TM221CE16R)
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Lampiran 7. Pengaturan Komunikasi PLC —VSD

Programming

w
5' [ Analog inputs
Q.
=L
3
mw Modbus TCP
o
(1] il EtherNet/IP adapter
3
-, A ==
c
F = Modbus
o Serial line configuration
T
% Protocol Settings
g Protocal Modbus =
..
Serial line settings
Baud rate 9600 i
Parity Even i
Data bits
Stop bits 1 =
Physical medium
) RS-485 X
Paolarization
R5-232
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Lampiran 8. Pengaturan Parameter VSD

No. | Kode Definisi Default Setting
1. bFr Motor/frekuensi standar 50 Hz (IEC) 50 Hz
1. nPr Daya nominal motor Berdasarl-<an drive 1.5 kW

rating
Berdasarkan drive
2. unS Tegangan nominal.motor rating dan motor 400V
standard
Berdasarkan drive
3. nCr Arus nominal motor rating.dan motor 3.95A
standard
4. FrS Frekuensi nominal motor 50 Hz 50 Hz
Berdasarkan drive
L | nSP Kecepatan hominal motor rating dan motor 1425 RPM
standard
6. | ACC | Waktu akselerasi dari 0 sampai 50s 5.0s
frekuensi nominal motor
7. | dEC Waktu deselerasi dari 5.0s 5.0s
frekuensi nominal motor
sampai 0
8. LSP Kecepatan terendah 0 Hz 0 Hz
9. HSP Kecepatan tertinggi 500 Hz 50 Hz

10. | CHCE Maode pengendalian Not separate Separate

11. | Fr1 Referensi frekuensi 1 All All

12. | CCS | Perintah untuk- memindahkan Cmd channel 1 Cmd

channel channel 1

13. | Cd1 Cmd.channel'1 Terminals Terminals

14. | Cd2 Cmd channel 2 Ref. Freg-Modbus HMI

15. | rFC Masukkan agar referensi Not Configured DI3

frekuensi dapat berpindah-
pindah
16. | Add Alamat Modbus OFF 1
17. | tbr Modbus baud rate 19200 bps 9600 bps
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Lampiran 9. Datasheet HMI Weintek 8071iP2

Certificate
Software

o
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S = a@ Touch Panel
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5% =2
0 = O~ Memory
g-g:sm
c 2_ 3 .g Processor
w ~ D9
m S
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= 3 &0
C xo23 1/0 Port
=r 50
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Display

Resolution
Brightness (cd/m?)
Contrast Ratio
Backlight Type
Backlight Life Time
Colors

LCD Viewing Angle (T/B/L/R)

Pixel Pitch (mm)
Type

Accuracy

Flash

RAM

USB Host
USB Client
Ethernet

COM Port
RS-485 Dual Isolation

Input Power

Power Consumption
Power Isolation
Voltage Resistance
Isolation Resistance
Vibration Endurance
PCB Coating
Enclosure
Dimensions WxHxD
Panel Cutout

Weight

Mount

Protection Structure
Storage Temperature
Operating Temperature
Relative Humidity
CE

HMI with 7" TFT Display

Features

Wide input voltage range: 10.5~28VDC
7" 800 x 480 TFT LCD, LED Backlight
Fan-less Cooling System

Built-in flash memory and RTC

COM2 RS-485 2W supports MPI 187.5K
NEMA4 / IP65 Compliant Front Panel
Built-in power isolation

7" TFTLCD
800 x 480
300
500:1
LED
>30,000 hrs.
16.7M
70/50/70/70
0.1926(H) x 0.179(V)
4-wire Resistive Type
Active Area Length(X)+2%, Width(Y)£2%
128 MB
128 MB
32-bit RISC 528MHz
UsB20x1
N/A
10/100 Base-T x 1
COM1: RS-232 4W, COM2: RS-485 2W/4W
Mark/Space parity mode is not supported.
N/A
Built-in
10.5~28VDC
1A@12VDC ; 450mA@24VDC
Built-in
500VAC (1 min.)
Exceed 50MQ at 500VDC
10 to 25Hz (X, Y, Z direction 2G 30 minutes)
N/A
Plastic
200.4 x 146.5 x 34 mm
192 x 138 mm
Approx.0.52 kg
Panel mount
NEMA4 / IP65 Compliant Front Panel
-20°~60°C (-4° ~ 140°F)
0° ~ 50°C (32° ~ 122°F)
10% ~ 90% (non-condensing)
CE marked

EasyBuilder Pro V6.06.01 or later
EasyAccess 2.0 (Optional)
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Lampiran 10. Datasheet VSD ATV610U75N4

Product datasheet

Specifications

Main

Range of product

Product or component type
Product specific application
Device short name

Variant

Product destination
Mounting mode

EMC filter

IP degree of protection
Type of cooling

Supply frequency

Network number of phases
[Us] rated supply voltage

Motor power kW

variable speed drive ATV610, 7.5
kW/10HP, 380...460 V, IP20

ATVE10U75N4

Easy Altivar 610

Variable speed drive

Fan, pump, compressor, conveyor
ATV610

Standard version

Asynchronous motors

Cabinet mount

Integrated conforming to EN/IEC 61800-3 category C3 with 50 m

P20

Forced convection
50...60 Hz +/-5 %

3 phases

380...460V - 15...10 %

7.5 kW for normal duty
5.5 kW for heavy duty

for specific user

pr

or reliabiity of

Motor power hp

Line current

Prospective line Isc

Apparent power

Continuous output current

Maximum transient current

Asynchronous motor control
profile

Output frequency
Nominal switching frequency

Switching frequency

Jul 7, 2022

10 hp for normal duty
7.5 hp for heavy duty

14.7 A at 380 V (normal duty)
12.8 A at 460 V (normal duty)
11.3A at 380 V (heavy duty)
10.2 A at 460 V (heavy duty)
22 kA

10.2 kVA at 460 V (normal duty)
8.1 kVA at 460 V (heavy duty)

15.8 A at 4 kHz for normal duty
12.7 A at 4 kHz for heavy duty

17.4 A during 60 s (normal duty)
19.1 A during 60 s (heavy duty)

Constant torque standard
Optimized torque mode
Variable torque standard
0.0001...0.5 kHz

4 kHz

2...12 kHz adjustable

1| Schpeider
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VLNWIVF
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Q
Q Number of preset speeds 16 preset speeds
. e: E 2 Communication port protocol Modbus serial
209028 % o
5 ) ® — Option card Slot A: communication card, Profibus DP V1
3 ﬂ v ‘? ?‘ Q 5 Slot A: digital or analog I/0 extension card
o o = 7 Slot A: relay output card
o 5 =] Q3 © =L
r—— —
Fa ¢ s@ § =
3 3 2T 3 . C | t
oD T 90 o ompiementary
gg g g.g (o) Output voltage <= power supply voltage
~c + 0C 0
(1] 3 a_ 3 o -+ Motor slip compensation Can be suppressed
= c 9 ‘5 el () Automatic whatever the load
25 = cwn = Adjustable
~ ; 3 = g_ : Not available in permanent magnet motor law
= e —
(3 g 2 ;g F Acceleration and deceleration S, U or customized
lg a ‘g = a. z ramps Linear adjustable separately from 0.01 to 9000 s
=0 = 0 =5
o3 7 £ 5 ) Braking to standstill By DC injection
DL o Q - —
0 " (] Protection type Thermal protection: motor
2 3 g 3 < - Motor phase break: motor
+5 T O g - Thermal protection: drive
o 5 [— Overheating: drive
D 3 = Q o t betwt tput ph d earth: dri
s} vercurrent between output phases and earth: drive
o f= .g E x Overload of output voitage: drive
g 5 3 g~ o Short-circuit protection: drive
< Q & = Motor phase break: drive
o g & () : Overvoltages on the DC bus: drive
~ rq m Line supply overvoltage: drive
g E g o Line supply undervoltage: drive
Line supply phase loss: drive
]
o .g T c Overspeed: drive
3 E g — Break on the control circuit: drive
w
o D
g &. =5 Frequency resolution Display unit: 0.1 Hz
= 9’. ;.’. - Analog input: 0.012/50 Hz
-+
-~
o g .: g Electrical connection Control, screw terminal: 0.5...1.5 mm?
< =TT Line side, screw terminal: 2.5...
$ g g a Motor, screw terminal: 2.5...
g ; é % Connector type 1 RJ45 (on the remote graphic terminal) for Modbus serial
=
§- ; g 8 Physical interface 2-wire RS 485 for Modbus serial
El L e
Q 8 E" 3- Transmission frame RTU for Modbus serial
o< S
ﬁ 30 3 Transmission rate 4.8, 9.6, 19.2, 38.4 kbit/s for Modbus serial
- =X
E ; 3 g Type of polarization No impedance for Modbus serial
— o
w9 =g
i TS Number of addresses 1...247 for Modbus serial
5 -+ o
=. 9 T3S
o g 3 Method of access Slave
9 c
F 5 g Supply Extemal supply for digital inputs: 24 V DC (19...30 V), <1.25 mA, protection type: overload and short-
3 o< circuit protection
=) Internal supply for reference potentiometer (1 to 10 kOhm): 10.5 V DC +/- 5 %, <10 mA, protection
g- 5- g type: overload and short-circuit protection
T =
3- o x Local signalling 2 LEDs for local diagnostic
[ 3 o 1 LED (yellow) for embedded communication status
~ = = 2 LEDs (dual colour) for communication module status
% ‘v 2 1 LED (red) for presence of voltage
(]
3 3 g_ Width 145 mm
c =0
=3 @ = Height 297 mm
o .. 350 mm with EMC plate
=
E Depth 203 mm
=
=~ Net weight 4.1kg
o
g Analogue input number 3
o= Analogue input type Al1, A2, AI3 software-configurable voltage: 0...10 V DC, impedance: 30 kOhm, resolution 12 bits
a Al1, Al2, AI3 software-configurable current: 0...20 mA, impedance: 250 Ohm, resolution 12 bits
g Al2, A3 software-configurable temperature probe or water level sensor
o " i
= Discrete input number 6
©w
g Discrete input type DI1...DI6 programmable as logic input, 24 V DC (<= 30 V), impedance: 3.5 kOhm
E DI5, DI6 programmable as pulse input: 0...30 kHz, 24 V DC (<= 30 V)
Y
g 2 Scisider Jul 7, 2022
o
=
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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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