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Perancangan Panel Motor Control Centre Untuk Pengendalian Dua Motor Induksi
Tiga Fasa Berbasis VSD dan HMI

Abstrak

Panel Motor Control Centre adalah pusat pengendali motor pada industri atau
gedung. Pada bengkel Teknik Elektro PNJ, panel.pengendali motor yang tersedia
masih hanya berupa kontrol untuk satu.\VVSD dan satu:motoer. Dibutuhkan adanya
panel MCC yang berbasis PLC, HMI, dan SCADA untuk mengendalikan dua buah
VSD, sehingga panelsini-dapat dimanfaatkan untuk melakukan pengujian.kinerja
motor induksi dan penerapannya di industri. Menggunakan metode studi literatur
tentang perancangan panel MCC untuk pengendalian dua motor dengan dua VSD,
pengambilan data, membandingkan dan menganalisis data yang diperoleh.
Kemudian, hasil yang. didapatkan. dari“pengujian._adalah dua  VSD. berhasil
dikendalikan dari HMI dengan menggunakan komunikasi Modbus TCP/IP. Dari
tipe starter DOL, star-delta, dan soft starting yang digunakan pada motor
berkapasitas 3 Kw. Starter soft starting.adalah starting motor paling aman karena
arus dan torsinya yang rendah yaitu 1.94 A dan 7.79 _Nm. Semakin rendah
pengaturan waktu akselerasi soft starting, maka arus starting dan torsi yang
dihasilkan akan semakin tinggi, begitu pula sebaliknya. Pada saat awal akselerasi
motor terdapat perbedaan hingga 2 kali untuk pengukuran arus ‘dan tegangan,
namun pada detik ke-8 setelah .wakiu akselerasi terpenuhi, perbedaan antara
pengukuran alat ukur dengan pembacaan. HMI. semakin rendah yaitu untuk
tegangan sebesar 7 V dan arus 0.09 A.

Kata Kunci : HMI, VVSD, Arus Starting, Torsi.
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Abstract

Panel Motor Control Center is a motor control center in industry or buildings. At
the PNJ Electrical Engineering workshop, the available motor control panels are
still only controls for one VSD and one motor. It is necessary to have an MCC panel
based on PLC, HMI, and SCADA to_controltwo VSDs, so that this panel can be
used to test the performance of‘induction motors and their application in industry.
Using the literature study.method on the MCC panel design for contrelling two
motors with two VSDs, collecting data, comparing and analyzing the data obtained.
Then, the results obtained from the test are that two \VSDs are successfully
controlled from the HMI using Modbus TCP/IP communication. From the type of
starter DOL, star-delta, and soft starting used in motors with a capacity of 3 Kw.
Soft starting starter is the safest motor starting because of its low current and torque
of 1.94 A and 7.79 Nm. The lower the soft starting acceleration time setting, the
higher the starting current and torque will be, and vice versa. At the beginning of
motor acceleration there Is a difference of up to.2-times for current and voltage
measurements, but at 8 seconds after the acceleration time is fulfilled, the difference
between measuring instrument measurements and HMI readings is getting lower,

namely for a voltage of 7 V and a current of 0.09 A.

Keywords : HMI, VSD, Starting Current, Torque.
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1.1 Latar Belakang

Otomasi dan teknologi komunikasi merupakan sebuah satu kesatuan pada
sistem kendali. Dalam perkembangan”teknologi, kebutuhan sistem kontrol yang
memiliki kehandalan, keamanan, dan daya tahan tinggi semakin meningkat akibat
dari sistem kontrol yang.semakin rumit, salah satunya untuk mengentrel motor
listrik. Oleh karena.itu, di dunia akademik seperti politeknik saat ini menerapkan
pembelajaran _berupa panel praktik kontrol mator listrik untuk melatih dan
meningkatkan kompetensi mahasiswa yang mengikuti perkembangan teknologi
industri terkini.

Panel modul kontrol motor listrik .merupakan sebuah panel yang dapat
dimabilisasikan atau dipindah-pindahkan komponen-komponennya sesual dengan
kebutuhan sistem yang akan dirancang tersebut: Panel ini berisi peralatan kontrol
yang sama seperti di industri contohnya PLC; VSD, dan HMI. Selain untuk
pembelajaran sistem pengendalian kontrol motor, panel .ini juga mampu
diaplikasikan sebagai media mencari solusi dari berbagai macam permasalahan
yang terjadi di dunia industri yang berkaitan..dengan kendali “motor seperti
penerapan escelator, lift, pompa air, motor crane, dil.

Pada panel MCC yang terdapat di teknik elektro PNJ masih berupa panel
dengan komponen-komponen konvensional dan belum mengikuti perkembangan
industri terkini. yang mana semua komponen-komponen belum saling terintegrasi
dan berkomunikasi satu sama lain. Seperti halnya modul yang dibuat sebelumnya
oleh David mengenai Rancang.Bangun Sistem Pengendalian-dan Pemaonitor
Kecepatan Motor, modul ini masih belum memanfaatkan integrasi antara masing-
masing komponen proses (D.Febrinaldo,2021).

Oleh karena itu, diperlukan adanya panel MCC yang berstandar industri untuk
media pembelajaran di Teknik Elektro Politeknik Negeri Jakarta, sehingga nantinya
panel ini dapat dimanfaatkan untuk melakukan pengujian-pengujian kinerja motor

listrik dan juga penerapannya di dunia industri. Selain itu, panel ini juga bisa

18 Politeknik Negeri Jakarta
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digunakan unuk pengujian komunikasi dengan menggunakan Modbus antar

komponen agar dapat saling berkomunikasi satu sama lain.

1.2 Rumusan Masalah

Berdasarkan paparan latar belakang yang-telah disampaikan, maka rumusan

masalah yang akan dijabarkan adalah'sebagat berikut:

1. Bagaimana cara menerapkan komunikasi HMI untuk:.pengendalian dua
buah motor dengan dua VVSD di dalam panel motor control centre?
2. Bagaimana hasil pengukuran arus dan tegangan dengan alat ukur-apahila
dibandingkan dengan pembacaan HMI?
3. Bagaimana pengaruh arus starting terhadap torsi pada setiap. tipe starter
motor Direct On-Line, soft starter,‘dan star-delta?
1.3 Tujuan

Tujuan dari topik skripsi int adalah sebagai berikut:

1. Mendesain dan menginstalasi-sebuah-HMI padapanel pusat kontrol motor

yang menjalankan dua buah motor menggunakan dua buah variable speed
drive yang terhubung dengan protokol komunikasi Modbus.
Mengidentifikasi perbedaan pengukuran arus dan tegangan dari alat ukur
dengan pembacaan HMI.

Menganalisis karakteristik..arus. starting.terhadap torsi pada setiap tipe

starter motor.

1.4 Luaran

Hasil dari penelitian ini adalah:

1. Panel motor control centre dapat digunakan untuk media pembelajaran

berupa pemanfaatan motor listrik di-dunia-industri-sekaligus uji kompetensi
bagi mahasiswa dan mahasiswi Jurusan Teknik Elektro Politeknik Negeri
Jakarta.

Hasil dari laporan skripsi dapat didaftarkan pada Jurnal Nasional
terakreditasi Sinta 1 — 6 ataupun Jurnal Internasional bereputasi atau tidak

bereputasi yang didaftarkan (submitted) di tahun 2022.
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5.1 Kesimpulan

Berdasarkan pengujian yang telah dilakukan maka dapat diambil kesimpulan

sebagai berikut:

1.

Pengendalian dua.motor induksi tiga fasa dengan menggunakan dua buah
VSD dapat_di-monitoring dan dikendalikan oleh HMI karena terhubung
dengan protokol komunikasi Modbus TCP/IP dengan media ethernet.
Perbedaan pembacaan parameter arus dan tegangan antara alat ukur dengan
HMI ber-kemungkinan'besar disebabkan oleh faktor human error dan faktor
kesalahan alat ukur, human error adalah kesalahan dari peneliti dalam
mencatat data tidak di.waktu.yang pas dan juga posisi clampmeter yang
tidak sesuai. Faktor kesalahanalatukur adalah karena kecepatan pembacaan
datanya hanya 2 bps sementara Modbus 9600 bps;

Pada pengukuran arus dan tegangan menggunakan alat ukur dibandingkan
dengan pembacaan dari HMI, terdapat delay hasil pengukuran yang dimana
hasil data pada HMI selalu_lebih rendah 50% dibandingkan data alat ukur.
Namun, pada waktu 8 detik atau lebih hasil pengukuran tegangan maupun
arus akan mendekati dikarenakan-tegangan dan arus motor sudah mencapai
angka maksimal.

Pengaturan waktu akselerasi dapat.memengaruhi. arus starting dan torsi
yang dihasilkan, semakin cepat waktu akselerasinya maka arus starting
akan semakin besar yaitu 18.3 A atau setara dengan tiga kali arus neminal.
Karena arusnyastinggi, maka torsi punakan tinggi yaitu 57.16 Nm:

Metode starter yang paling aman untuk motor induksi tiga fasa adalah
dengan metode soft starter karena nilai arus starting-nya yang sangat kecil
yaitu 1.94 A dan torsinya yang rendah yaitu 7.79Nm.

Arus starting dan torsi saat menggunakan starter direct on line bisa
mencapai 490% dari arus nominal motor yang berkapasitas 3 kW. Besarnya
arus dan torsinya adalah 30.88 A dan 38.45 Nm

22
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7. Arus starting dan torsi saat menggunakan starter star-delta bisa mencapai
160% dari arus nominal motor yang berkapasitas 3 kW. Besarnya arus dan
torsinya adalah 10.28 A dan 12.84 Nm.
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5.2 Saran
Beberapa saran yang dapat diberikan-oleh penulis. untuk peneliti-peneliti
selanjutnya adalah:

1. Membuat rancangan HMI yang mana tidak terdapat delay atau perbedaan
data antara’ HMI dengan alat ukur.

2. Membuat pengendalian tambahan dengan menggunakan input digital ke
VSD untuk pengendalian motor, agar. motor tetap bisa dikendalikan walau
komunikasi bermasalah;

3. Melakukan pengujian beban terhadap motor untuk melihat perbedaan
karakteristik arus starting dalam keadaan berbeban dalam setiap tipe starter

motor induksi tiga fasa.
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LAMPIRAN

Lampiran 1 - Ladder Diagram Program PLC TM221CE16R untuk Panel MCC

Programming
@ Messages Q
~ [} MyController (TMZ21CE16R)
EX Digital inputs
2 Digital outputs
[ Analog inputs
1 High Speed Counters
s 10 Bus
& Modbus TCP
Etherhiel/IP adapter
A L1 (Seriol line)
~ ' Modbus Serial I0Scanner
B Device 1 (ATV610) Eibarat
B Device 2 (ATV12)
Device name.
1P address by DHCP
1P address by BOOTP
© Fixed 1P address
1P address 192
Subnet mask 255
Gateway address 0

Transfer Rate to

Security Parameters

Programming protocol enabled
[l EtherNet/IP protocol enabled
Modbus server enabled

8 Auto discovery protocol enabiled

© Mesages
~ [} MyController (TM221CETER)
EX. Digital inputs
> Digital cutputs
[ Analog inputs
2 High Speed Counters
g 10 Bus
~ @ EHI
& Modbus TCP
@ EtherNet/IP adapter

~ w8 Modbus Serial [OScanner
B Device 1 (ATV610)
B Device2 (ATV12)

Sorfal line configuration

Protacol Settings

Protocol Modbus Serial IDScanner =

Boud rate 3600 -
parity Even -
Data bits g
Stop bits 1 -
Physical medium
ORSH o isation 47k

Rs-232

Commissianing

Reference. Power sup... Com
TMZ2ICTET 24 Ve 1
TMZZICTEU  24Vde 18
TM221C24R 100.240Vac 1%
TMZ21C24T 24 Ve 1"
TM22IC24U 24V 1
TMZZICAOR  100.240Vac 1%
TMZZICAOT  24Vde 18
TM21COU  24Vdc 1
TMZ2ICEI6R  100..240 Vac H

¥ 1M3 Digital /O Modules
¥ M3 Analog IO Modules
TM2 Digital /O Modules
TM2 Analog 1/0 Modules
TM3 Expert O Modules
M221 Cartridges

Device description
TM221C1ER (screw)

9 digital inputs, 7 relay
outputs (2 A), 2 analog
inpuits, 1 senial line port,
100-240 Vac power supply
with remavable terminal
blocks.

Power supplied to the 10
bus

5V v

25mA  120mA

¥ M221 Logic Controllers

Reference. Power sup... Com
TMZICIET 24V 1
TMZZICIEU 24 Ve 18
TM221C24R 100.240vac 1
TM2ICUT  24Wdc 1
TMZ2IC24U  24Vdc 1
TM221C40R 100240 Voc iH
TMZZICAOT 24V 1
TMZZICAU  24Vde 18

TM22ICET6R  100.240Vac 1%

TM3 Digital /O Modules
TM3 Analog /0 Modules
TM2 Digital /O Madules
TM2 Analag /O Modules
TM3 Expert 1/O Modules
M221 Cariridges.

TMZ21C16R (screw]

9 digitalinputs, 7 relay
outputs (2 4), 2 analog
inputs, 1 serial ine port
100-240 Vac power supply
with removable terminal
blocks.

Power supplied to the IO
bus

5V v

25mA  120mA

V
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Programming

@ Messages
~ [} MyController (TMZZ1CE16R)

Q q

X Digital inputs
B Digital outputs
[ Anatog inputs
s High Speed Counters
i 10 Bus
A @ ETH
& Modbus TCP
@ Etherhet/ 1P adapter
A SL1 (Serialline)

B Device 1 (ATV610)
D Device2 (aTv12)

Modbus Serial I0Scanner

Protocol

Transmission mode ) RTU AscH

Address Type

Display

Commissianing

Response timeaut (x 100 ms) 10

Time between frames (ms) 10

Qorive ATVIZ =

Slave address  Response timeout (x 10,

Others  Generic d N

Reset variable

Init. requests  Channels

¥ M221 Logic Controllers

Reference Powersup.. | Com
TMI2ICIET 24 Vdc 18
TMIZICIEU 24 Vde 1
TM221C24R 100..240 Vac 1 H
TM22IC24T 24 Ve 1
TMZZICHU 24 Vi 1"
TMIZICAOR  100.240%ac 1%
TMIZICAOT 24 Vde 1
TM221C40U 24 Vdc 1 H
TMIICEIGR  100.240V8c 1%

TM3 Digital O Madules
TM3 Analag /O Modules
TM2 Digital /O Modules
TM2 Analog /O Modules
TM3 Expert /O Modules
M221 Cartridges

Device description
TM221C16R fscrew]

9 digitalinputs, 7 relay
outputs (2 A), 2 analog
inputs, 1 seral ine port,

Add

0 Device 1 %DRVD ATVE1D

1 Device 2 %DRVI ATVI2

2

10

10

100-240 Vac power supply
with removable terminal
blocks.

Power supplied to the 10
bus

annel assistant

5V v

25mA  120mA

Name : Device 1 Address: %DRVO Type: ATVE10 Slave address : 1
Channels
Add
ID | Name Config... | Message ty... | Trigger R Off... | RLen.. | Error management W Off.. W Le.. Comment
[} ATV_loScanner Read/Write mu Cyclic 200 ms 12741 4 Set to zero 12761 2 Main loScanner ATV channel
1 Read Frequency Read multiple Cyclic 200 ms 3202 1 Set to zero Read Actual Frequency ATV
2 Read Current Read multiple Cyclic 200 ms 3204 1 Set to zero Read Motor Current ATV
3 Read Voltage Read multiple Cyclic 200 ms 3208 1 Set to zero Read Motor Voltage ATV
4 Drive State Read multiple Cyclic 200 ms 3240 1 Retain last value
5 Fault Error Read multiple Cyclic 200 ms 7200 1 Retain last value Fault Error Alarm for SCADA
Ok Cancel
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Channel assistant

Name: Device 2 Address: %DRV1 Type: ATVI12 Slave address : 2
Channels
Add
ID | Name Config... | Message ty... | Trigger ROff.. Rlen.. | Error management W Off.. W le.. Comment
o] ATV_loScanner Read/Write m Cyclic 200 ms 12741 4 Set to zero 12761 2 Main loScanner ATV channel
1 Read Frequency ATV12 Read multiple Cyclic 200 ms 3202 1 Set to zero Read Actual Frequency
2 Read Current ATV12 Read multiple Cyclic 200 ms 3204 1 Set to zero Read Motor Current
3 Read Voltage ATV12 Read multiple Cyclic 200 ms 3207 1 Set to zero Read Motor Voltage
4 Drive State Read multiple Cyclic 200 ms 3240 1 Retain last value
5 Fault Error Read multiple Cyclic 200 ms 7200 1 Retain last value Last Fault Error Alarm
Ok Cancel

/X

/[N

4 L0~
Rung bedy ™

v [t
Rung body ™

N B B I YN

IOSCANNER - RESTART  Comment

Setto 1to reset
SB_IOSCANTRE...
%5110

1

“Setto 1 to reset
5B_IOSCANZRE...
%5111

Setto 1to su:
SB_IOSCANTSU...
%5113

SERIAL LINE 1 - FRAMES  Comment

SHORT

1

Set o 1o su
SB_IOSCAN2SU...
%5114

IND_SL1_NBFRAMES_SEND := SW_NBSL1FRAMES

FMWAD = %SWITO

u

SHORT

SERIAL LINE 2 - FRAMES

Comment

IND_SL1_NBFRAMES_ERROR := §...
HMWAZ = BSW178

ar.

IND_SL2_NBFRAMES_SEND := SW_NBSL2FRAMES

FMWAS

= %EWIT1

IOSCANNER - STATUS  Corr

SHORT

IND_SL2_NBFRAMES_ERROR := 5.,
FMWAT = BSW170

IND_SL1_IOSCANNER STATUS := SW_IOSCAN1STATUS,

BMW50 = %5W210

IND_SL2_IOSCANMNER _STATUS := S...
MW 1 1= %5W211
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v[Ex]

v [EN

/[EH

4 L0~
Rung body ¥

/[N

VX

v [

v [EX

Rung body ™

Start-Stop Motor  Comment
HMI_PB_ON_DOL SC_PB_OFF_DOL

%MZ

Push Button.

EMG
%00

A 1

Thermal Overload Relay “omment

Thermal Qverios...

Push Butwon ON... Push Button OFF... Emergency Switch Thermal Overloz... Push Button OF..
H HMI_PE_OFF D...

%00.1 %M1D1

“Direct On Line..

E—

—)

M55
%Q0.0
LY

DOL Motor SCA...
5C_DOL_MOTOR
HMO

Lamp Indicator...
HMI_DOL_MOT...
%M104

“Indicator Lamp...
SC_LAMP_TOR ...

%M3
)

Main Contactor Comment

Push Button ON_. Push Button OFF.
HMI_PB_ONYD HMI_PB_OFF YD
%M102 %M103

Push utton
SC_PB_ON._Y...
9%6M6.

Main Contactor_.  Star to Delta Co.

Star Connection Contactor *

Thermal Overioa
TOR16.
%02

1

Delta Contactor

- Emergency Switch Push Sutton OFF.
EMG SC_PB_OFF ¥D_...

%100 %HMT

Lamp Indicator.
HMI_TOR_DOL
%M105

Main Contactor.
Ms6
%Q0.1

~

YD_TIMER.Q Ms57 M58
%TMO.Q %002 %003

[ 1/ 171

I 14 14 L

Star Contactor

Star to Delta Timer o

Main Contactor...

M56 Star to Delta Co.

Q01 IN YD_TIMER aQ
I %TMO

Type: TON
T8 s
Preset: 3

Main Comtactor...  Star to Deha Co.

M56 YD_TIMER.Q
%00.1 %TMO.Q

Delta Connection Contactor o7/

Star Comactor

Star Connection..
SC_STAR_MOTOR

ML )
Lamp Indicator S...

HMI_LAMP ST...
%®M106

"Dets Conmscror
M57
%Q02

Thermal Overioa...

Thermal Overload Relay Comment

LY

Delta Connectio...
SC_DELTA_MOT...
%MS

—)

Lamp Indicator..
HMI_LAMP_DE...
%MI0T

—()

" Indicator Lamp.
SC_LAMP_TOR....

itching Star to Delta  Comment

M2
)

Lamp Indicator.
HMI_LAMP_TO...
*®M108

—L()
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Power Comment

V[ENM

Emergency Switch Push Button Run..

Indicator Lamp..

Rung body ¥ SC_PBRUN AT... RUN ATV1ZHOITM2 SC_LAMP_RUN...
) W10
ENABLE RUN.ATVI2 STATUS 'S}
I | I BMC_POWER_ATVO AY
. . IN Axis: %DRV1 . . . . B
OUT Eroric: 0 N Lamp Indicator..
rrorid: 0 (No error) HMI_LAME_RU...
%M110
ERROR|
v m Button Forward o
 Lamp Incicator..  Push Butsan For “Fush Button Sto.. Push Butten Ston. ) ) ) “Metar Farward.
Rung body ¥ HMI_LAMP RU... SC_PB_F ATVIZ SC_PB_STOP_M... HMI_PB_STOP.... S5C_F_MOTOR A...
%5110 %13 E ESOEH 15
I I 'S
L) AS
Lamp Indicstor .. |
HMI_LAMP F_A.
w114
Push Button F.
HMI_PB_F A...
%M113
v m Button Reverse o
Lsmp Indicator..  Push Buton Rev.. Motor Forward..  Fush Bumon Sto.  Push Bumon Sto.. B - - “Motor Reverse A
Rung body ™ HMI_LAMP RU... HMIPE_R ATV... SC_F_MOTOR A.. SC_PBSTOP_M.. HMI_PB STOP ... SC_R_MOTOR ...
%110 115 %15 En ST %16
A @]
Motor Reve Lamp Ingicator.
SC_R_MOTO. HMI_LAMP R_...
HMI1E
Push Button.
SC_PB_R_AT...
B4
v m Function Block Jog  Comment
Motor Forward.. - - - R R : :
Rung body ¥ SC_F_MOTOR A.. Forward-Reverse for ATV12H037M2
FORWARD e DONE
FMC_IOG_ATVO
. IN Vel:0 . . . .
Axis: %DRV1
OUT Errorid: 0 (No error)
I BACKWARD BUSY|
CMDABORTED
ERROR|
v m Reset Alarm Comment
Push Button Res_. _ _ _ B B : :
Rung body ¥ Reset VSD ATVIZHO3TMA
EXECUTE RSTATVI2 DONE
%MC_RESET_ATVD —
N Axis: DRV . . . .
OUT Errorid: 0 (No error)
BUSY|
ERROR|
v m Error Indication need to be reset
) ) ) ) ) ) ) “aTviz
Ty HIWN101.4.0 = 23 SC_FAULT_LAM...
SIWNI01.40 = 23 M2

Fault Relay for A.
R1A
%103

()

ATVIZ
HMI_FAULT_LA...
%Ma3

—)
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Inisialisasi Data ©

L4 LD~

Rung body ¥ o

READ_ACTUAL_MOTOR_FREQUEN! HIWN101.1.0

LD~

Rung body *

READ_ACTUAL_MOTOR_CURRENT...
FMW102 -= SIWN101.20

1)

READ_ACTUAL MOTOR VOLTAGE...
HMWI04 1= %IWN101.3.0

%QWN101.0.1 := WRITE_FREQUE...
FHAWN101.0.1 := BMWI06 * 30

HMF120 :

INT_TO_REAL(READ_ACTUAL MOTOR_CURRENT)
%MF120 := INT_TO_REAL[%MW102)

Read Voltage to SCADA

Rung body *

MF120/ 10.0
%MF120 /100

%MF122 ;= INT_TO_REAL{READ_ACTUAL_MOTOR_VOLTAGE)
%MF122 := INT_TO_REAL[BMW104)

v e Read Frequency to SCADA o

Rung body ™

%MF124 := INT_TO_REAL{READ_ACTUAL_ MOTOR_FREQUENCY)
S6MF124 = INT_TO_REAL[%MW100)

Alarm Modbus Communication Error (SLF1) ©
ATViZ

L4 LD ~

MF124 / 10.0
= %MF124/ 100

Modbus Commu...
ATV12 SLF1
60311

<

_v SC_FAULT_LAM... HIWN100.5.0 = 5
fung body 360442 BIWNI00E0 =5

v [ Alarm Overcurrent Error (OCF) o
ATViZ ) )

Rung body ¥ SC_FAULT_LAM... HIWNI005.0 = 9
36047 IWN10050 = 9

LY

reurrent Erro.
ATVIZ_OCF
%M312

<
Alarm Drive Overheating Error (OHF) “omment
A

- SC_FAULT_LAM... HIWN100.5.0 = 16
fung body %042 %IWN1005.0 = 16

LD~

L

D
ATVI2_OHF

rheatin.

=1

Alarm Motor Overload Error (OLF) Comment

A4l LD~
ATVIZ

%M313
9

Mator Overload.

Rung body SC_FAULT_LAM... HIWN100.5.0 = 17 ATV12_OLF
SIWN10050 = 17 %®M314
=1 C

Alarm Supply Main Overvoltage Error (OSF)
ATviz

- SC_FAULT_LAM... HIWN100.5.0 = 19
fung body M2 HIWN1005.0 = 19

LD~

Supply Main Ov.
ATV12_OSF
%M315

<

Alarm Single Qutput Phase Loss Error (OPF1) Com
ATV12

4l LD~

Rung body ™ SC_FAULT_LAM... IWN100.5.0 = 20 ATV12_OPF1
%IWN1005.0 = 20 %KM316
=1 C

L

Single Qutput P.

Alarm Input Phase Loss Error (PHF)
ATViZ

SC_FAULT_LAM... IWN100.5.0 = 21

Rung body ~ enzz %IWN10050 = 21

L4 LD ~

Inpu
ATV1Z_PHF1

M7
9

Phass Loss.

1
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4 10~/
Rung body

&4 Lo~
Rung body

4 10~/
Rung body

/R

A4 LD~

Rung body ¥

LAl LD

Rung body ¥

A4 LD~

Rung body >

VAl LD ~

Rung body *

A4l LD~

Rung body >

Alarm Supply Main Undervoltage Error (USF)
ATviZ ) ) .
SC_FAULT_LAM... HIWNT00.5.0 = 22
%42 %IWN10050 = 22

“Supply Main Un.
ATVIZ_USF

%M318

<

Alarm Motor Overspeed Error (SOF) Comment
aTvi2 ) ) )
SC_FAULT_LAM... HIWNT00.5.0 = 24

%Mz HIWN10050 = 24

AN

Motor Overspes...

<

Alarm Ground Short Circuit Error (SCF3) Comment
ATviZ ) ) .
SC_FAULT_LAM... %IWN100.5.0 = 32

%Ma2 S%IWN10050 = 32

ATV1Z_SOF
%M319
g
AS

)

“Ground short Ci.
ATVIZ.SCF3

%M320

r'd

=1

Alarm Output Phase Loss Error (OPF2) ©
ATvi2 ) :
SC_FAULT_LAM... IWN100.5.0 = 33
e SIWN1005.0 = 33

A

)

Output Phase Lo.

ATV12_OPF2

60321

<
Power Comment

Emergency Switch Push Button Run...

EMG HMI_PB_RUN_...
2610.0 %M117

RUN ATVE10UTSN4

ENABLE RUN_ATV610
] %MC_POWER ATV
IN Axis: %DRVO

OUT Errorld: 0 (Mo error)

STATUS

ERROR|_

Lamp Indicator...

L9

HMI_LAMP_RU...

%M115

Button Forward Comment

HMI_LAMP_RU... SC_PE_F_ATV610 SC_R_MOTOR_... SC_PB_STOP_M... HMI_PB_STOP....
2M118 %Mzz %M25 %M26

Lamp Indicator...  Push Button For.. Motor Reverse A.. Push Button Sto..  Push Button Sto...

A

Indicator Lamp...
SC_LAMP_RUN...

%19

Motor Forward...

SC_F_MOTOR A...

%M24

S

Motor Forwar...
SC_F_MOTO...
%Mzd

Push Button F..
HMI_PB_F_A...
&Mzt

Button Reverse Comment

Lamp Indicator... Push Button Rev... Motor Forward... Push Button Sto... Push Button Sto...

1Y

Lamp Indicator
HMI_LAMP_F A...

%M122

Lamp Indicator...

HMI_LAMP_RU... HMI_PB R ATV... SCF MOTOR A... SC PB_ STOP_M... HMI_PB_STOP.... HMI_LAMP R_....
[%6M118 %M123 eM24 %M26 BM119 %M124
I e
S O
Lamp Indicat... Moter Reverse A...
HMI_LAMP_ SC_R_MOTOR...
Fel124 %M25

Push Button...
SC_PB_R_AT...
%M23

Function Block Jog “omment
Motor Forward... _ _ _
[SC_F MOTOR A...
261124

Forward-Reverse for ATV610U75N4

%MC_IOG_ATVA
. IN Vel: 0
Motor Reverse A. Axis: %6DRVO

SC_R_MOTOR _... X
szs OUT Errorid: 0 (No error)

Reset Alarm  Comment

Indicator Lamp...
SC_PB_RST_AT... Reset VSD ATVE10U75N4
26120

MC_RESET_ATV1
IN Axis: %DRVO

OUT Errorid: 0 (No error)

Push Button..
HMI_PB_RES...
2eh120

_|FORWARD  simel DONE|

_|BACKWARD BUSY[

CMDABORTED |

ERROR|

_|EXECUTE rsTATve10 DONE|
%6l

BUSY|

ERROR|
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Error Indication need to be reset  Comment

A4l LD~

“aTvs10

SIWN100.4.0 = 23 SC_FAULT_LAM...
- _FAULT |
Bungibody SHIWN100.40 = 23 M40
< AS
Error Indication ATVE10
HMLFAULT_LA...
a0 a1
1/1 C
/1 - )

Inisialisasi Data Comment

v [y
c

Rung body > ;Msna

HMI_READ_FREQUENCY
FEMW30!

IWN100.1.0
S6IWN100.1.0

D~ Read Currcm_to SCADA ch'men-*

Rung body ¥

HMI_READ_CURRENT := %IWN10...
%MW304 := %IWN100.2.0

HMI_READ_VOLTAG!
FMW30

%MF354 ;= INT_TO_REAL(HMI_READ_CURRENT)
9%MF354 1= INT_TO_REAL[3MW304)

Read Voltage to SCADA  Comment

v [

Rung body ™

%MF354 := %MF354 / 100.0

%MF358 1= INT_TO_REAL(HMI_READ_VOLTAGE)
%MF355 := INT_TO_REAL(%MW306)

v Read Frequer!cylzo SCADA _Cmmem

Rung body ¥

%MF350 := INT_TO_REAL(HMI_READ_FREQUENCY)
%MPF350 = INT_TO_REAL(%MW300)

4 LD

Rung body ™

SC_FAULT_LAM... %IWN100.5.0
S5IWN100.5.

%MF350 := %MF350 / 10.0
36MF350 1= %MF350 / 10.0

“Modbus Commu.. |
ATV610_SLF1
%M300

< 1

v e Alarm O\rerclfnem Error (OFF) Gom
ATVE10

%IWN100.5.0 = 9
%IWN100.5.0 = 9

LS

“Overcurrent Erro... |
ATV610_OCF
seM301

Rung body SC_FAULT LAM...
%h140

A4 LD~

Rung body ¥

%IWN100.5.0 = 16
%IWN100.5.0 = 16

1

“Drive Overneatin.. |
ATV610_OHF

<

Alarm Motor Overload Error (OLF) comment

4 LD~

ATVE10

%IWN100.5.0 = 17
SIWN100.5.0 = 17

%M302
)

“Motor Overioad... |
ATV610_OLF
5303

<

Rung body ¥ SC_FAULT_LAM...
%040

A8
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Rung body >

A4l LD ~

Rung body >

v
Rung body ¥

v X

v X

v
Rung bady ¥

LAl LD

Rung body ¥

v |

Rung body ¥

v [

Al LD ~

Rung body ¥

4l LD

Rung body ™

AT S Ty IR VS VI A T ST

%IWN100.5.0 = 19
%IWN100.5.0 = 19

“Supply Main Ov...
ATVE10_0SF

<

ATVE10
SC_FAULT_LAM...
% M40

ATVE10

%6M304
)

“Single Output Pu.
ATVE10_0PF1
50305

%IWN100.5.0 = 21
IWN100.5.0 = 21

Alarm Input Phase Loss Error (PHF) cComment

1Y

“input Phase Loss...
ATV610_PHF
5306

<

%IWN100.5.0 = 22
JIWN100.5.0 = 22

Alarm Supply Main Undervoltage Error (USF) Comment

A

“Supply Main Un...
ATV610_USF
%M307

<

%IWN100.5.0 = 24
SIWN100.5.0 = 24

A

“Motor Overspee...
ATVE10_SOF
5308

A

“Ground Short Ci...
ATV610_SCF3
%309

1Y

“Output Phase Lo... |
ATVE10_0PF2
M3

1Y

" Anomaly Alarm..

Thermal Overloa...
TOR15
%101

Thermal Overload Relay DOL  Comment

~

“indicator Lamp... |
SC_LAMP_TOR1
M7

Thermal Overioa...
TOR16.
%10.2

Thermal Overload Relay Star-Delta o7

L

L—O

“indicator Lamp...
SC_LAMP_TORZ
“M28

OFF Buzzer
c

Comment

Push Button ON... Push Button ON... Push Button Run.

SC_PBONDOL  SC_PB_ON_YD_...

I

HMI_PB_RUN._...

-Push Button ON.
HMI_PB_ON_DOL

1

Push Button ON.
HMI_PB_ON_YD
%M102
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Lampiran 2 - Tampilan Program SCADA Vijeo Citect
Program Studi Teknik Otomasi Listrik Industri

PERANCANGAN PANEL MOTOR CENTRE DENGAN
VARIABLE SPEED DRIVE BERBASIS SISTEM SCADA

O

Vijeo Citect
STAR DELTA

Startup

SCADA Expert
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Lampiran 3 - Parameter Program untuk ATV610U75N4

1 [Simply start]

1.1 [Macro Config]
[StarSiog]
[AartoiMarsal]
[P0 controller]
[Pre=st spaads)
[Maodbus]
[Multi-pump 1)
[Multi-pump 2)

1.2 [Simpiy stari]

[Mominal Malor Powes]
[Mom Mator Current]
[Motor Th Cument]

[Ol.llFI'.ueLnuu Aasign]
[2f3\Wire Caontrol]
[Dual raing]

1.3 [Modifled parameters]

2 |Display]

2.1 [Motor parameters]

[Motor Current]
[Motor Them Stade)

2.2 [Drive paramelers]
[Pre-Ramp Ref Frag)
[Reef Frequency]
[Motor Frequency]
[Maln: \Voltage]

[g mm%‘hlr]

[le:l param. set]
[Motor Run Time]
[Power-on time]

[MEBT Warning Counber
[P0 reference]

[FID feedback)

[PID Error]

PID Dutput]

2.3 [0 Map]

[Digital Ingut Mam)

[Analog inputs image|
[Alix) assgnment]
[Ad(x) Min. Value]
() Max Value]
.ME:]Mm. Walue]
Ak ) Max Value
[l il
where : is a number from 110§
[Analog outputs image]
[k} assignment]
[ x} min Output]
(A k) max Cutput]
(A k) min output]
[k ) max output]
Scaling AQ)|x)min]
Scaling A0 x)max]

[ACi{x} Fitter]

where 1 is a number from 1 o 2
[Digital Chusput Map]

2.4 [Energy parameters]
B:“umrﬂnmump‘lnn T'ﬁ'h]]
otor Consumption [GWhH
[Motor Consumptian | M|
[Motor Consumption (kth]
[Motor Consumption (Whi
2.5 [Communication map]
[gnmmnnd Channed|
md Rmgisier]
[Ref Freq Channel]
[Pre-Ramg Rzl Frag)
[E1A402 State Reg]
[Modibus netwark diag)

after meanes there are more paramelers levels
Some parameters have wisibilty constraints, sse ATVE10 Programming manual {EAVES !B?ln OF WWW.SE.CON

WS S8 COm

[COM LEDY
[Mdy Frame NE]
[Mdly MET CRC amoes]
[Cam. scannar input map]
[Com Scan Inix) wal ]
[Cam scan output mag|
[Com Scan Oubx) val]
odbus HMI d
L oot Lm]w]
[Mdly MET frames]
[Mdly MET CRC amoes]
[Command word image]
[Modbus Cmd|
[COM. Module cmd.)
[Freq. red. ward map|
[Modbus Fed Freq]
[Com Module Ref Freq)

L6 [Application Parameters]
[Variahle Speed Fump]
|Available Pumps)|
[Nt of Staged Pumps]
[Lead Pump]
[Next Siaged Pump]
Nent Destaped Pu
{Pump () &D:t:] A
[Pump (x) Type|
[Pump {x) Runtime]
[Pump {x) b Staris]
whene 3 is a number from 1800 6
[Booster Control Pump)
|Bocster Status]

3 [Diagnostics)

3.1 [Diag. data]

[Last ¥¥aming]

[last Esror|

[Nb O Starts]
otor Rium Time|

gﬂm Siate]

[Identification]

3.2 [Error history]

[Last Errar ()] o
|Dwive stats]
{La:nEn'nt (%) Status]
ETI state word
[Cmd word)

[Motor current]
[Output frequency]
|Elapszd time|

| Do bus voltage]
[Motor therm stabe]
[Command Channed]
{Fb:ancn Channel)
Motor Tarque]

|Dvive Thermal State]
[IGET Junctian Temp|
|Gwitching Frequency]
whene ¢ is @ number from 10 8

1.3 [Wamings]

[Waries ]

114

| 4 [Complete sattings]

| 4.1 [Motor parameters]

Malor 5tndard)
Mamiral Motar Power]
Mam Motar Valtags|
Mam bMotar Current]
Mamiral Motar Freg]
Maminal Motar Spead)
Max frequency]

Malor Th Current]
Clutput Fh Riotadion)
Malor controd type|
LVF Prafiz]

1]

[F]
(IR compensatian)
[Slip compensation]
[Switching frequency]
[Gwitch Freq Type]
[Maize Reduction]
[Maior surge limit.]
[Attenuation Time]
Current Limitation]
tuming)
[Ausotuming Status)
[Dual rting]
|Boast actiation|
[Boast]
[Freq Boosi]

4.2 finput/Output]

23 Wire Coniral]
2emire type]

Reverss Assign|
D1 Assigrment]

1Di1 Low Assigrement]

D1 High Assignment]

D11 Delay]

Di2 Assignment
D3 Assigrment
Dl Assigrment |
D5 Assigrment |
Do Assignment |
D11 Assignment |
D12 Assignment |
D13 Assignment |
D14 Aszignment |
D16 mel
D||Bmm.hmg1rmn|
Ref Freq template]
[Al1 configuratian)

[l assignment)

A1 Type]

A1 Min. Value]

1 Max Value]

A1 Min. Value]

A1 Max Value]

{AII filter]

Al Inlerm. point X]

11 Interm. point ]
|12 configuratian)
[l configuratian)
[l configuratian)
[AlE configuration)
[APv1 assignment]
[De1 1 comfiguration)
|DGI12 configuration|
R1 configuration]

[R1 Assignment]

[R1 Dedayy time]

[R1 Active at]

A1 Hodding time |
[R2 configuration |
[Re3 configuration |
[R4 configuration |
[R5 configuration |

Schpider
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[RiE configuration |

|40 configuration|
[#31 assignment]
[T Type]
[ min oulput]
[A01 max output]
[AG1 min oulput]
[AC1 max cutput]
[Scaling AQ1 min)
[Scaling AD1
[ﬁ.('.‘ﬂ e o

402 configuration |

4.3 [Command and Reference]

fowsoe,

{FteI'Freq 1Cmr
Reverss Dl:i:le
|Stop Key Enabie]
[Cantrel Mode]
[Command Switching]
[Cmd channel 1]
[Cmd channel 2]
|Freg Switch Assign]
[Re=f Freq 2 Config)
{Duwﬂ'll-l}hﬂ
Farced Local Freq)
[Time-aut fonc. local]
|Farced Local Assign)
[H1 e ]

4.4 [Generic functions]
[Rammlﬂmn Type]

[Ramp increment)

|Stop configuration]
[Type of =tap]
Freewhes| Slog
Freewhes| stop
[Farst Siop Assign)
[Ramp Dirsicer]
[DC Injection Assign)
[DC Inj Leread 1)
[DC Inj Time 1]
[DC Inj Leved 2)
[DC Inj Trn52|
[ty Do iny
[t EI%Z n}eclmn]
[#arto DC inj Lewved 1)
[#to DOC inj Time 1]
[t DC inj Lesvel 2]
[#wrto DC inj Time 2]

[dog Assigr]
E-t-g Eemlnﬂwnwl
i
[Pneﬁ&peedﬂ
[2 Preset Freq)
[4 Preset Freg]
[8 Preset Freq)
[16 Preset Freq)

[Pres=t Speed 11)
[Presst Speed 12
[Presst Speed 13)
[Presst Speed 14)
Speed 15]
[2:: Speed 1&}
[Skip Frequency]
[Skip Frequency 2)
[3rd Skip Freguency]
[Skip Freq. Hysteresis]
| Define systemn wnits]
[P sensor unif]

[Flow rate unif]
[Temperature unit]
[Currency unit list)
[Ligguid Dieresity]
|PD oontroller]
[PID Feadback]
‘ype of conrol]
[PID feedback Assign]
[Min PID feedback]
e PID feed
P:ID l:\:ﬂI:..m:ll.]mﬂl-:I
[Min ok Waming]|
[Max bk Waming]
[FID Referance]
[Int=m PID Ref)
[Re=f Freq 1 Config)
[Min PID Process]
[Max PID Process]

m:l PID r=f)
anual assign. |
[Manual PID reference]
|PID presed redersnces]
[2 PID Pres=t Assign)
[4 PID Pres=t Assign]
[Reed PID) Preset 2]
[Red PID! Preset 3]
[Red PID Preset 4]
Predictive Speed Rxd]
Speed input %)
[Setlings]
[PID Prop.ain]
[PID Indgl.Gain]
|PID desivative gain]
[PID ramg]
[PID Inveersion]
[PID Min Outpuf]
[PID Max Outpt]
PIC errar Warnin
PID Integral OF
|PID acceleration tims]
[PID Start Red Freq)
[Sleep\Wakeup]
[Sle=p menu)
[Gleep Delect Mods|
|Sleep Switch Assign|
[Inst. Flow Assign.]
Sleep Flow Level]
OutietPres Assgn|
|Sleap Prassune Level]
[Slesp Min Spead)
[Sleep Power Level]
|Sleap Delay]
[Boast]
[SLeep Boost Speed)
[Sleep Boost Time|
|Advanced sieep check]

Mode]
sz'q; Dnndi]Linn]
[Gleep Check Delay]
[Check Sleep Ref spd]
[Wake up menu]
[Wake Lip Mode]
[Wiake Up Process |eved]
[Wizkom Lip Process Exmar]
[CutietPres Assgn|

[High Current Thd]
[Low | Threshold)
[Motor Frag Thd]
[Low Freg. Threshold)
[Freq. threshold 2|
[2 Fresg. Threshold)
Thesm Thd)
efsrence high Thn]
[Reference low Thd)
[Maire contacior command|
[Mains V. time out]
[Mlains. Confacior]
[Drive: Lock]
|Parameters swibtching]
[2 Parameter sets]
[% Parameter sets]
[Paramedsr Selection]
|Siop after speed hmﬁ:ul]
[Low Speed Timeout)
[Sle=p Offsat Thres.)
|Advanced sleep check)
[Sleep Mode]
[Ble=p Conditian)
[Sleep Check Delay]
[Check Sle=p Ref spd]
|Booster Contral]
[@ystem Archilecturs|
[Pump System Aschi]
[Ma Of Pumgz]

[Pumps Canfiguration]
Pumg 1 Crmd Assign)
[Purmp 1 Ready Assign]
[Pump 2 Crnd Assign]
[Pump 2 Ready Assign]
[Purmp 3 Crd Assign]
[Pump 3 Ready Assign]
[Purmp 4 Crmd Assign]
[Purmp 4 Ready Assign]
{gurm 8§ Crnd Assign]

ump & Ready Assign]
[Purmp & Crnd Assign]
[Pump & Ready Assign]

[Pumgp Cydling Mode]

[Lead Pump idtem.|

[Rem Wat Time|

[Pumgp Auwto Cydling]

[Purp Ready Delay]

MuitiPump ErrorResp]

|Boaster Cantrol]

|Booster Contral]

[BtagaiDestage Cond |
|Bocst 'Working range]
[Booster Sig Delay]

[Booster S0 Inteval]

4.5 [Generic monitoring]
[Stall monitaring|
|5l monitoring]
[Stall Max Time|
|Etall Current)
|l Freguency]
[Therm sensar monit]
[A12 Th Mani
[ALE T ey
[AL2 Th Warn Leved]
[Al2 Tk Errar Lewved]
[Ai2 Th Error Resp]
[AL2 Th Valuse]
[AI3 Tk Manitoring]
[ Type|
[AI3 Th Warn Leved]
[AI3 Tk Errar Lewve]
[l Th Error Resp|
[AI3 Th Value]
[Al4 Th Maniloring)
At Th Wam Leved)
[Ald Tk Errar Lewved]

[AIS Th Manitoring]

[AIS Tk Warn Leved]
[AIS Th Error Leve]

[AIS Th Errar Resp|

[AIS Th Value]

4.6 [Erron'Warning handiing]
[Fanlt Resat]
Fault Reset Assign)
Prod Restart Assign]
Product restarf]
[#wio Fault Reset]
[t Fault Ress(]
[Fault Resed Time]
[Catch on the fiy]
[Catch On Fiy
|Catch an Fly Sensttivity]
[otor shermal monit]
R:ulnr Thesmal Mode]
alor Therm Thd]
[MolorTemp ErcrResp)
[Cutput phase Loss]
[OutPhased oss Assign]
[OutFhasedloss Delay]
[Input phase loss]
[InPhaseloss Assign]
[Extemial errar]
Ext Error assign|
|E:|I:Ermr Remsp
[Und=rvaltage handling]
Undervoltage Resp|
[Mains voltage]
Undervoltage level]
Uindervolt timeout)
Stop Type Ploss)
UnderV. restart tm]
Prevention leved]
[Max siop tme]
DiC bus maintain time]
[Ground Faull]
[Grourd Faut Activatian]
[#=20 mik lass)
[Al1 4-20mA loss]
L2 4-20emA loss]
[AI3 4-20mA loss]
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rEF- Speed Reference Mode

Lampiran 4 - Parameter Program untuk ATV12H075M2

Analeg Inpul Virual|) - -%

S| Ralirancs
iresced iy

riternal PID
Referance

PID Rsfarence
vihos

Mo - Moniloring Made

Parameter
Extemal Relerenos -
\ihue: e .
Analog Input Virlual|  -% AL
Spead Reaference Hz o
{pea orily)
Dustput Fréquency -Hz Fr
Idoilor Current A LCr
PPy Error -% FE
PPl Feadback -% FF
PID Reference -% PC
Ikain Vollage W U
Mator Thenmal e H
Stabe - )
Dirives Thiesrrriaal e i
Stabe - T
Custpust Power -, O
Produst Stalus St
[Maintenance
L) =3
Stale of Logic -
Irgauits LI b LId L
Stala of Loge
Output LO1 & [Fa 2]
Pelay Bi
Dispakery ol High .
S Vih pee -Hz =
Dbt Powee el
Raling
Dirives Vilitage
Rating MG
Specific Product P
M b =
Card 1 Softweare cigU
Werson =
Card 2 Softweare cosu
Wersion B
P Elapesd AH
T Displey
Porweer On Time
Dy FtH
Fan Tune Display FIH
Prooass Elapsed
Time e

NOTE: The key drive settings for basic operation
are highlighted in yellow. Refer to the Altivar 12

User Manual BBV2B581 for additional

programming instructions.

Mon - Moniloring Mode Cont. =]/ GConF - Configuration Mode Cont. S0~
Parameter Code Factory Parameter Code Factory
Sel Setting
Madbus Lan
Commuricaton COmM Configuration LA
Slaflus submenu
Lt Distcbesed -
Fisa 1 df1 LO1 Assigrenent Lo s}
State of Drive at EF1 LO1 Stalug
Dt Favit 1 Ouitput active LS POE
Lised Diticted Jevel
o Toskaie
- Owerlaad Time -8 oL Oz
SI.!‘.EU‘_,!M-! at EF2 Delay
s Appication % | oo | sometnce
Lasst Detected dpa Overiaad Threshokd - _
Fault 3 Tirre Diésiay besiore:
State of Drive at EP3 Ausber Start far TR Fi0 Omin
Detectid Fault 3 Owerlaad Fil
Lased Dt Apphcabon
Fauilt 4 drd Urdericad Tame -5 Lt 0s
o Delay
| | R
— Uridericad - LUL | E0%ofnCr
Hil Passswrd Coxd Threshoid
Trres Dieskay bt
. Audbes Sart for -frin Ftu Omin
GonF - Configuration Mode < A Unleriesad Fil
Molor Frequancy R
Paramefier Code -Hz F
'ar; o S— Hz d | G0or&lHe
Malor Cument i wi
Exierral Federance . A Cad .
vtk -Hz LFr Threshold ratig
Malor Themal 4 it 100%
Aralog Input Vi | -% AlLH Siaba Thrashold )
Stanciard i o
ndard Motor - = i
- -Hz bFr 50 Hz Canfiguration Al
Frequency i u
PRelerancs Channsl . .
i Fr Al ADT Assichm el A1 [ 4]
Apcaleration E-1 ACC 3z AN Type AL "}
Deceleralion = | dEC as Motor Control Menu drC-
Standand Mator
Loy Hz | LSP OHz 4
Speed = He | bFr S0Hz
Hi Hz | HeP | 50arB0HE PFestedd Mator Warias w
igh Speed il i
Fetect Mk oy | Vanesw Pestedd Motor Cos coam | Veresw
Prorwir ralirg hi ratirg
Store Cuslomers ars w0 Featad Balar N s w0y
‘ollage
Festedd Mator irias w
FCS i C -A nGr rafing
Fasted Malar
ALGESS W ) i -Hz FS B0Hz
Gornplele Menu FULL Freguency - :
it wof
M.al.'r:-- CoFG =8 Pated Mobor Spessd | -m | nSP g
Corfiguration
e He | o BOHz
bt Qurtipurt Menw 1.0- Freqjuency B )
Type of Cantrel e ac Matar Conirol Type i Sid
A Compensation - N
2 'Wire Type - m 1 - ¥ 100%
Caritral Wi [irarstion Jaw LIF)
Lot nputs Type HPL POS Sip Cornpergsation | -9 SLP 100
Fresquency Loap " AL
Al Configuration Al Stakbsity % StA 2%
submenu e o
reguency Loop B - -
Al Type Allt sU G i s %
Al Current Flux Profie - FFL 2%
B -wrf | Crld 4mi
F'a.: riisler o 0% 5“!:"""? -kHz SFr 4 kHz
Al Curreni Frequency
Sl _h H O Swilching
Puameterot | ™A [ OHT | 20mA Frepuency Type &1 HF1
L] Molor Noise ordl o
R1 Assgnment r Lt Peduction
Auter-tuning tLin 1]
otor Paran
.’:1,1: arameler MFC B
Choice
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ConF - Configuration Mode Cont. SIE 0~

ConF - Configuration Made Cont. SIE 0~ F].

GonF - Configuration Mode Cont. S 0~ 7.

Parameter Code Faclory Parameter Code Parameter Code Factory
Sefting Setting
Cantral Men CiL- Pressispeeds | e | SPS 25Hz Pump submenu PP
Raferarie Charmel R N Appicaton
i Frl Al Prissat speasd 8 s SPE 30Hz DOverlaard Tiime & oL 0%
Drdary
o malRelereece |y | e Pressispesd? | 4 | 8P7 | 35 Bpphcaton
Orerioad % LOGC | 90 of nCr
Analog nput vital| % | AL Pressd spesdd | +z | SPR 40Hz Theesheid
Tirne Detay
. . bstora A Start | -rin Fo Qirin
Pesersa irhibition i nd Skip Frequency s JOF O HE far Ohveriad Fit
Appbcation
Slop Key Priarity P51 YES PAD submenu Pid Urterksad Trre - Lt Os
Dday
Chan 3
E‘“TI“L‘T“‘”" bl M ii;fﬂr* - - ﬂ:m 4 | WL | 8o arnGr
Camrmand cdi & PID Proportional e i Threstok:
Channal 1 {Gan Tine Delay
Forced Local bstiire Ay Slart | -rin Ru Qirin
P FLO nd PID Inbagral Gain G 1 | o Ut P
Forced Local PID Detvalive Selecting s ME | D
Pleferanse RIC 0 {Gar e 0 Cperating Mode I
Sarting
- PID Feadback
Function Mermu Fun- Pt FeS 1 Frequencyeithe | -He | FOn | Hep
T Aupcliary Pump
Actnation
B [ ) I ) Trne Detay
Aeferenoe Baks atg 5 10n 25
; - 2
Actsaration - ACC 3% 2 presst PID R the Ausdiry
Asgiprurent Fr2 o E'""IJ.L
- - armp far
Diaceiration % dEC s 4 pressst PID Frd o Reaching the . o .
Rt S ) Assirrument Mupxiary Pump =
P x| Lim 2 Pragsl FD R _ Mormirs Speed
sigrment A % | 2 25 Auodary P
Rarrp Swilchirg = He FOF OHz
Cornmutalion L nc 3 Presel PID . . opping I iz
Aeferenos o 3 6% _Fremueu'.'
Pooderstion2 | s | AC2 5s 2 Presel PID Tine Dlelay
c 4% | P4 5% Before the ; 3
Asfererios uniary Pump 5 1OF 28
Decseration 2 . dE2 5 riiernal PAD 5 . 0% Slog Command
Dl Rarnp Aeferenos Hamp for
Adaplation b YES PID Redarancs " e s iy Pump -5 roF 25
ﬁiqmtﬂl Ramp - Sloppirkg
| PID Wi Vishees N Ziewts Flera .
Stop Configuration 5 e % L % Diebection Pusioed | TN | nFd nd
o
- PO MaxVale | . 240 P
= 1 . §
yee of Slop 3 L [ ——— - L 0% E::ﬁ;lll:ll -He | FFd 0Hz
Frissatiesd Slop PID Presche: v " 1
: nSt niy - +z | SFS ] Thresheid
Aasigrrnent Spead Zero Flowr " . .
5.::5.?&.. Fat nd Boceleralion? | = | ac3 | Bs Debaction Offset | ™ -
Current Limitation
Covrrmelicy CLI
Rarrs Divicer dcF 4 P Cormetian PC | m submenu
Aeverse “Sned Curreril
Reverss Direction ms nd PO AN Pl e} Limiten L2 ngl
Assirrurient Comrrmutation
Marta DC Injaction PID Manual Currant -
AdC yr—— i e} Lirnitafion A [=1] Slr
Aulornatic DC Livw S Current . R
ingsction AdC YES Operating Tine -5 s sl Lirvitatian 2 A CL2 Sl
Auterrtic DG | e : PID Wik Lp . . ‘Bpeed Limit
Injection Cumrent - i i Ll - = % submenu sk
Auternatic DC ; . . ‘Wake Lip - 0 i . . .
injection Time 1 s 05% Threshekd % Upp 0% Liva Bpec Hz =P OHz
) - § Sk Threshad | Liww Spesd ;
oy Assigriment JOG nd Ot ¥ SLE 1Hz Cyativg Tirre 5 s nd
Preset Speed PID Feadback
15 Swr_.ie;m. % LA no High Spesad -He HSP | 50or B0 Hz
Threshoki P
2 preset speeds Pa2 nQ EB Feethark At = "
Supenision ; .
4 presel speeds Psd ) Funclion Tirme & 1t 0= 4HsR S Al
Dy Assiriment
B preset speecs PSE no ’;"-‘-““”L_“_'_ High Spesd 2 -Hr | HEPZ | asHSP
e He | APD | OHe
B " Destection X .
Prags s 2 -z 5P O Hz Fiysterisis High Speed 3 -He | HEP3 as HsP
PID Fesdbeack MR VES
Preaget spwsd 3 -He | &2 SHz Superdson High Spesad 4 -He | HEP4 | asHSP
Fresstspeedd | He | sP4 | o0ke Falback Speed | He | LFF OH:
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ConF - Configuration Mede ConL gL 0~ .

ConfF - Configuration Made Cont. gL 0~ .

Parameter Code Factory Parameater Consche Factory
Setting Sething
Fault Detection R
a y FLt- Communmication Menu COhd-
Dbt Faul _
[T —— rEF n0 Maodbus Addnass Add OF
e Atr e wbps |t 182
A riorretic -
Madbus Format a|
Rastart subwmenu A nQ e kg BE
aﬂ:lil-l‘_-':"lli:‘l- ™ 5 i Madinus Tirme out - o 105
In Scanmer
Cateh on the Fy FLr (] m""" " s
Motor Themmal Cinm Searmer
Protection HHt Al Acdress nkd A DCE1
=ubmenu Parameler 1
Motor Therrel A EH aries w' Coom Soarmes
Currenil raling RAesaci Adcress nklA2 F1C
Y hawtis Parsureier
51::- Prileston L ACL Coonm Scanmer
— Rl Address nilAs o
D"H"_'“'J' o oLl YES Paramelsr 3
Marsgermernl Conr Searrer
oo | | Riics | auna| o
Cutput Phase Loss oPL YES ?u"'"“tsﬁ“"’“' ocs
Wares w' Coonm Scarmer
i Phass Loss PL —— ‘Wribe Acidress niCAl 35
T = - Farameler 1
" e (L= Tt Searmer
Uinclervcitage Wribe Acidrass nCAZ 21aA
e - Pararmler 2
E:"'H ) ¢ L = G SCarmer
S S WWrite Acidrass nCAd o
Underaafiage =D 0 Paranreler &
Preserion ST S ArT
gﬂmﬂ‘-# Wirite Aciciress G 0
e Paraureler d
-5 o o 1%
E'xmmm' Input Scanner S8
_LL. Access submenu
GET Test St r0 Com Scarmers
Al Acioress nikd1 ETA Wik
4 - 20 rrih, Lessss - s e i
Betrion L o Coonm Scanmer
Detected Fault Aessd Acdress nkt2 | AFAD Ve
rfibitian Iri n0 Vil 2
Asicgrurent Tt Searrer
Bodeus Fault - Fessd Address kil ann
Idariaggement aL VES Eﬁlﬂs
— Canm Scarmes
m;:‘:ﬂl it n0 Al Acjdress rikid ap00
Wk 4
Reaset Power Aun rPr nD ‘Duput Scanner oA
Acoess submenu
Extermal Fault EF ST SeArT e
zubmer Wiribe Acidrass niC1 CIID ik s
Exterral Fault EiF a0 Wil 1
Assigrrmenl o Conm SCarmer
Siop WWiribe Acidirass nC2 | LFRD Vake
Type - Extermnal EFL n0 | Wk
Faul! [T
Wirite Acidrass niC3 8000
Falbsck Speed He LFF OHz Wl 3
Cmt Searrer
Wiribe Acidrass niCd api0
Walke 4
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Lampiran 5 - Tampak Depan Panel MCC

© 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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SCADA dan VSD

SCADA, dan VSD

Job sheet Pengendalian Dua Motor
Induksi Tiga Fasa Berbasis PLC, HMI,
Program Studi Teknik Otomasi Listrik
Industri dan Teknik Listrik
Jurusan Teknik Elektro
Politeknik Negeri Jakarta

Lampiran 6 - Job sheet Praktikum Pengendalian Dua Motor untuk Panel MCC Berbasis PLC, HMI,

© 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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JOB SHEET PENGENDALIAN DUA
MOTOR INDUKSI TIGA FASA BERBASIS
PLC, HMI, SCADA, DAN VSD

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

Tujuan :

1. Mahasiswa mampu membuat setting parameter program untuk VSD;

2. Mahasiswa mampu merancang pengendalian motor induksi. tiga fasa
dengan menggunakan PLC ke VSD;

3. Mahasiswa mampu merancang desain program HMI dan SCADA,

4. Mahasiswa mengetahui pengaplikasian motor induksi tiga fasa di dunia
industri;

5. Mahasiswa mampu menerapkan protokol Modbus untuk komunikasi
VSD dengan PLC.

Pendahuluan :

Variable Speed Drive (VSD) atau inverter adalah suatu rangkaian yang
mampu mengubah tegangan arus bolak balik menjadi searah lalu dengan suatu
proses tertentu tegangan arus searah diubah kembali menjadi tegangan arus
bolak-halik, dimana frekuensi-yang dihasilkan inverter tersebut dapat diatur-atur
sesuai dengan kebutuhan. Dikarenakan hasil.yang didapatkan berupa tegangan
atau frekuensi yang dapat. diatur, maka .inverter dapat diaplikasikan sebagai
pengatur kecepatan rotasi sebuah motor listrik AC.

Kualitas inverter merupakan penentu dari kualitas daya yang dihasilkan oleh
suatu sistem. Sistem inverter yang membangun sebuah sistem biasanya
disesuaikan dengan beban.kritis yang akan diaplikasikan. Pada dasarnya sistem
inverter yang digunakan tidaklah menjadi masalah yang serius jika beban
kritisnya masih berupa komputer saja tetapi ketidaksesuaian karakteristik

inverter pada beban tertentu dapat menyebabkan sebuah sistem berhenti bekerja.

Pada dunia industri, pengaplikasian VSD sudah semakin canggih dengan
hadirnya PLC, HMI, dan SCADA yang memungkinkan VSD untuk dikendalikan
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L.
A

Standar Operasional Prosedur Praktikum :

Sebelum dan saat melakukan praktikum, terdapat beberapa hal yang harus
diperhatikan oleh mahasiswa, di antaranya:

Mengenakan jas lab atau wearpack pada saat praktikum;

Memastikan selalu” kesehatan dan keselamatan kerja. (K3) selama
praktikum;

Menggunakan alat sesuai.dengan fungsinya;

Pastikan area kerja selalu bersih dan rapi, bailk pada,saat digunakan,

maupun saat selesai digunakan.

Standar Operasional Prosedur Pemrograman PLC TM221CE16R:

Sebelum dan saat melakukan pemrograman PLC, terdapat beberapa hal yang

harus diperhatikan oleh mahasiswa, di antaranya:

Mengutamakan selalu keselamatan dan kesehatan kerja (K3);

Membaca manual book PLC TM221CE16R untuk memahami cara wiring
dan pemrograman PLC;

Memastikan tegangan suplai PLC sudah sesuai dengan spesifikasi;
Memastikan Wiring terminal PLC yang akan digunakan semuanya sudah
terhubung;

Memastikan kabel komunikasi yang digunakan. terhubung dengan baik
dan tidak ada kemungkinan terlepas pada saat komunikasi berlangsung
antara PLC dengan laptop;

Pada saat melakukan download program; pastikan tidak terdapat-motor

yang bekerja untuk mencegah motor berhenti mendadak;

Apabila menggunakan komunikasi ethernet dari laptop ke PLC, terlebih

dahulu mengubah IP Address laptop dan dibedakan dengan IP Address
PLC (contoh : IP PLC 192.168.0.11 maka IP laptop 192.168.0.200);
Untuk mengubah IP Address PLC hanya bisa dilakukan dengan cara
download program lewat USB port PLC ke laptop.
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Standar Operasional Prosedur Setting Parameter Program VSD :

Sebelum dan saat melakukan pemrograman parameter VSD, terdapat
beberapa hal yang harus diperhatikan oleh mahasiswa, di antaranya:

Mengutamakan selalu keselamatan dan kesehatan kerja (K3);

Membaca manual book ATV12H075M2.dan~ATV610U75N4 untuk
memahami cara wiring dan parameter program VSD;

Memastikan tegangan suplai untuk masing-masing VSD sudah, sesuai
dengan spesifikasinya;

Terlebih dahulu membuat, daftar parameter ‘program yang akan
dimasukkan ke dalam VSD beserta parameternya;

Untuk ATV12, pemrograman dapat dilakukan dengan memutar jog dial
kemudian ke menu Conf, sedangkan pada ATV610 dilakukan dengan
menekan home dan langsung memilih parameter yang ingin diatur dengan
memutar keypad;

Memastikan kabel komunikasi yang digunakan terhubung dengan baik;
Memisahkan cable duct antara DC.dengan AC untuk menghindari
terjadinya noise.

Hati-hati dalam menekan tombol saat melakukan setting program secara
lokal,

Standar Operasional Prosedur Pemrograman HMI :

Sebelum dan saat melakukan pemrograman HMI, terdapat beberapa hal yang

harus diperhatikan oleh mahasiswa, di antaranya:

Pada saat menekan layar. HMI, pastikan tangan tidak-memegang benda
apa pun dan bersih dari kotoran;

Perhatikan spesifikasi dari HMI yang akan digunakan;

Menyiapkan software pemograman HMI sesuai yang tertera di spesifikasi
tersebut;

Setelah memasuki software, langkah awal yang diharuskan adalah

memilih spesifikasi HMI yang sesuai pada software;
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2.

Kemudian menuju pada Parameter Setting dan masukan IP Address untuk
komunikasi Modbus TCP/IP yang terhubung pada PLC;

Membuat desain masing-masing halaman untuk kontrol motor Direct On
Line, Star — Delta, VSD ATV12H075M2, dan VSD ATV610U75N4;
Setelah desain telah selesai maka diberikan alamat pada masing-masing
switch/push button, lampu.tanda; dan numeric bar yang sesuai pada
program PLC;

Setelah perancangan HMI pada software telah selesai maka data pada
software harus di-download untuk perangkat HMI dengan media
Ethernet;

Kemudian perangkat HMI dapat digunakan dengan komunikasi Modbus
TCP/IP yang terhubung dengan PL.C dengan media Ethernet.

Standar Operasional Prosedur. Pemrograman SCADA :

Sebelum dan saat melakukan pemrograman HMI, terdapat beberapa hal yang
harus diperhatikan oleh mahasiswa, di antaranya:

Memperhatikan spesifikasi PLC yang ingin dihubungkan oleh SCADA.
Membuka software Vijeo Citect Explorer, setelah itu buat komunikasi
dengan PLC yang akan digunakan.

Pada software Vijeo Citect-Editor menuju ke menu communication dan
pilih'express wizard:

Memilih. PLC yang akan' digunakan .sesuai spesifikasinya dan pilih
komunikasi Modbus TCP lalu sesuaikan IP Address dengan PLC yang
akan digunakan.

Kemudian “buatlah™ variable tags. sesuai..denganalamat yang.sudah
dicantumkan pada program PLC lalu compile.

Selanjutnya membuka software Vijeo Citect Builder dan membuat new
page.

Membuat desain kontrol panel MCC pada halaman tersebut.

Setelah desain sudah selesai lalu mencantumkan tag pada push button,

lampu tanda, dan numeric bar sesuai dengan fungsinya.
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9.

Kemudian jika desain sudah selesai semua dan tag sudah sesual,

hubungkan perangkat yang digunakan dengan PLC dan run project.

Standar Operasional Prosedur Pengoperasian Panel MCC :

Sebelum dan saat melakukan pengoperasian Panel MCC, terdapat beberapa

hal yang harus diperhatikan oleh mahasiswa; di antaranya:

1.

Memastikan selalu” keselamatan dan kesehatan Kkerja. (K3) selama
praktikum;

Pastikan'tegangan suplai.yang masuk ke panel'sudah sesuai dengan rating
nominal tegangan antar fasa;

Pastikan seluruh kabel terhubung ke masing-masing terminalnya dan
terisolasi dengan. baik;

Nyalakan seluruh MCB di dalampanel, baik tiga fasa maupun satu fasa;
Pastikan seluruh komponen menyala;

Lakukan pengecekan error pada HMI, PLC, SCADA, dan VSD, apabila
ada error maka terlebih dahulu selesaikan masalah tersebut sebelum
mengoperasikan;

Pastikan tidak terdapat benda yang menghalangi pergerakan motor;
Pengoperasian dapat dilakukan‘lewat HM1, SCADA, ataupun secara lokal
lewat VSD;

VSD ATV12H075M2

A. Wiring Terminal
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Berikut ini fungsi dari masing masing terminal yang terdapat pada
Inverter ATV12 :

. Terminal R1A merupakan kontak relai NO.
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2. Terminal R1B merupakan kontak relai NC.

3. Terminal R1C merupakan pin.Common.

4. Terminal COM merupakan Common untuk Input Analog dan dan
Logic I/0 AlL:

Terminal' 5V +5VDC merupakansupply yang disediakan oleh

o

drive.

eyeyer abap yiuyaijod uizi eduey

Terminal AO1 merupakan Analog Output.
LO+ merupakan Logic Positive Logic (Source).
LO- Common Negative Logic (Sink).

© TN

Terminal COM merupakan Common.untuk Input Analog dan dan

Logic I/0 LI1- LI4 merupakan Logic Input.

10. Terminal +24V +24 \VDC merupakan supply yang disediakan
oleh drive.

11. Jika sumber eksternal digunakan (maksimum +.30 VDC),
sambungkan 0 V sumber ke terminal COM, dan jangan gunakan
terminal + 24 VVDC pada drive.

12. Terminal RJ45 Koneksi RJ45 untuk perangkat lunak SoMove,

2
0
(]
3
Q
c
-4
T
o
=
=
Q.
o
=
3
()
-
c
=L
=
Q
=
=
(1)
T
(]
=
=
=
Q
o9
=
<
o
=5
Q
3
Q
-
o
-
v
=L
=
()
=
=
=
2
[
Q
(1]
=%
—
o
=
o
-
-
-

o
o
o
=
Q
<
=
-]
]
=
=
o
=
<
)
c
S
i
c
=
=
)
°
o
=
e
=
Q@
]
E]
°
)
=
o
=
=
o
3
°
o
=
o
=
o
=
°
o
=
=
=
o
E]
=
]
<
)
3
o
=
°
o
o
=
=
o
=
o
o
o
o
=
°
o
S
c
=
o
]
=
=t
=
=
o
-+
o
=
[=
E]
N
o
c
o
=
w
=
o
-,
=
3
o
w
-
)
=

jaringan Modbus, atau tampilan jarak jauh sumber.
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B. Bagian-Bagian VSD
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Value LED;

Change LED;

Unit LED;

Tombol ESC (Escape)

Tombol yang digunakan untuk keluar atau kembali dari menu,

= w bR

parameter, atau pun membatalkan nilaiyang ditambilkan dan kembali
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ke nilai sebelumnya;

5. Tombol Stop/Reset
Berguna untuk menghentikan ‘motor.. Tombol Ini hanya berfungsi
ketika drive berada pada mode kontrol lokal.

6. Tombol Run
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Berfungsi.sebagai tombol untuk . menghidupkan-motor. Sama seperti
tombol stop/reset, tombol ini hanya berfungsi ketika drive berada
pada mode kontrol lokal.
7. Jog Dial
Memiliki tiga fungsi, yaitu:
a. Sebagai potensiometer ketika drive berada pada mode kontrol
lokal, dimana digunakan untuk mengubah nilai frekuensi

masukan;

Politeknik Negeri Jakarta



eyeyer abap yiuyaijod uizi eduey

undede )ynjuaq wejep 1ui sijn} eA1ey yninjas neje ueibeqas yelueqiadwasw uep ueywnwnbusaw buele|iq *z
ejieyer 363 Yiuyalijod Jefem Buek uebunuada)y) ueyibniaw yepn uednnbuad °q

b. Sebagai navigasi untuk berbalik searah jarum jam atau

Mod bus
VP125

|G

'.'-EMD dbus

=5

u
)
=
0 : :
~I T berlawanan arah jarum jam;
=)
;;j : ; c. Sebagai tombol seleksi untuk memilih mode atau parameter
3 S '§, — k i ial
§'§ g = dengan cara menekan enter pada jog dial.
B py 8. Tombol Mode
78
2= gr' Digunakan untuk pemindahan:mode drive lokalatau remote.
(Y
s8 5 9. LED Mode Konfigurasi
co —
%E ; LED mode konfigurasi merupakan LED yang menandakan-bahwa
5 [
'.3',5 tg mode konfigurasi sedang aktif. LED ini berada pada kanan layar VSD
s c
g 8 = 10. LED Mode Monitoring
o & o
g = 3 LED mode monitoring merupakan LED yang menandakan bahwa
e
%3 5‘ drive berada pada mode monitoring. LLED ini berada pada kanan layar
3 Q
TE VSD ATV12HO075M?2.
=T
=5 11. LED Mode Referensi
QU o~
.:§ LED mode referensi merupakan-LED yang menandakan bahwa
oo
§§ mode referensi sedang aktif. LED-ini berada pada kanan layar \VVSD.
£ s
§§ 12. Display Empat 7 Segment
Q=
S5 Merupakan display yang berfungsi untuk menampilkan nilai, menu,
=X
g%’_ maupun parameter.dari VVSD ATV12H075M2.
23
23 VSD ATV12U75N4
g A. Wiring Terminal
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Berikut ini fungsi dari masing masing terminal yang terdapat pada
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@
u
% Inverter ATV610 :
?’:::- -g: 1. R1A merupakan kontak relai NO
£ g 2. R1B merupakan kontak relai NC
D 3. R1C merupakan pin Common untuk R2
g 4. R2A merupakan kontak relai NO
5; 5. R2C merupakan pin.Gommon untuk R2
:—;- 6. R3A merupakan kontak relai NO
% 7. R3C merupakan pin Common untuk R3
E. 8. 24V +24VDC merupakan supply yang disediakan oleh drive.
= 9.. COM merupakan Common untuk Output Analog dan dan Logic 1/O
g AQ1 dan AQ2.
(Y

10. AQ1-AQ2 merupakan output analog.

11. P24 +24VDC merupakan.supply yang disediakan oleh drive.

12. OV merupakan supply yang disediakan oleh drive.

13. DI1-DI16 merupakan kontak digital input.

14. DI15-D16 merupakan kontak input pulsa.

15. 10V merupakan supply yang disediakan oleh drive untuk analog input.

16. Al1-Al2-Al3 merupakan analog. input VVSD.

17. COM merupakan Common. untuk Input Analog dan dan Logic I/O All
dan Al2.

18. Al2-Al3 merupakan input sensor.

19. Modbus VP12S merupakan terminal RJ45. untuk komunikasi via

modbus atau profibus

: J2aquins uexpngakuaw uep ueywnjue>uaw eduey juj sijn} efiey] yninjas neje ueibeqas diynbuaw Huese|iqg °L
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B. Bagian-Bagian VSD

. Warna LED Status

a. Hijau

1) Berkedip, VSD dalamkeadaan ready.

2) Berkerlip, VSD.dalam keadaan akselerasi atau dekselerasi

3) Menyala, VSD dalam keadaan Running
b. Merah

1) Berkedip, artinya ada peringatan

2) Menyala, artinya terdapat kesalahan status operasi (fault)
Warna LED COM
Kuning berkedip artinya komunikasi:Modbus Serial Line aktif
Warna LED NET
a. Hijau artinya Fieldbus.module communication aktif.
b. Merah artinya Fieldbus module communication detected error,

apabila berkedip artinya communication incorrect settings.
Tombol.STOP/RESET merupakan..tombol-untuk memberhentikan
motor dan melakukan reset alarm saat gangguan sudah terselesaikan.
Tombol ESC merupakan tombol yang digunakan untuk keluar atau
kembali dari menu, parameter, atau pun membatalkan nilai yang
ditambilkan dan kembali ke nilai sebelumnya.
Graphic Display merupakan tampilan data atau pengaturan VSD.
Tombol HOME merupakan tombol untuk kembali ke menu tampilan

awal.
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Tombol RUN berfungsi sebagai tombol untuk menghidupkan motor.
Sama seperti tombol stop/reset, tombol ini hanya berfungsi ketika

drive berada pada mode kontrol lokal.

7. Touch Wheel / OK digunakan untuk menyimpan nilai saat ini
untuk mengakses parameter program

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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