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ABSTRAK

Programmable Logic Controller (PLC) adalah alat yang dapat mengontrol suatu
jalannnya proses melalui input atau output digital maupun analog. Salah satu manfaat
PLC adalah dapat digunakan sebagai kontrol kecepatan motor. ‘Pada kontrol kecepatan
motor diperlukan inverter sebagai pengatur frekuensi output pada motor induksi 3 fasa.
Selain pengaturan kecepatan motor, inverter dapat juga berfungsi untuk pengasutan
motor forward- reverse. Pada pengoperasian inverter, inverter harus dilakukan setting
parameter sesuai deskripsi-kerja yang diinginkan. Pada modul ini menggunakan PLC
sebagai pengendali yang terintegrasi-dengan inverter yang telah. disetting parameter
inverter tersebut..Pada modul ini menggunakan SCADA sebagai perangkat monitoring
dan juga kontrol pada sistem pengendalian kecepatan motor. Pada kontrol kecepatan ini
digunakan Rotary Encoder sebagai sensor kecepatan . Rotary Encoder berfungsi
untuk-membaca Pulse per minute (PPM) lalu dikonversikan menjadi rotasi per
menit (RPM). Hasil ukur kecepatan dari Rotary encoder dapat terbaca pada
halaman SCADA sebagal informasi kecepatan pada sistem kontrol kecepatan
motor. Pada sistem pengendali dan pemonitor kecepatan motor, output PLC
menontrol Logic Input inverter sehingga didapatkan frekuensi dari 20 Hz sampal
50 Hz dengan kecepatan putar rotor yang didapat dari 950 Rpm sampai 2385
Rpm dan diperoleh slip dari 0,14% sampai dengan 0,21%.

Kata Kuci : Inverter, motor induksi 3 fasa, PLC, Rotary Encoder, SCADA
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ABSTRACT

Programmable Logic Controller (PLC) is a device that can control a process
through digital or analog input or output. One of the benefits of PLC is that it can
be used as a motor speed control. In controlling the speed.of the motor, an
inverter is needed as a regulator of the output frequency of a 3-phase-induction
motor. In addition to motor speed regulation, the inverter can also function for
forward-reverse motor starting. In the operation of the inverter, the inverter must
be set parameters.according to the desired job description: This module uses a
PLC as a controller which is integrated with an inverter that has set the inverter
parameters. This module uses SCADA as a monitoring device and also controls
the motor speed control system. In this speed control, a Rotary Encoder is used as
a speed sensor. Rotary Encoder functions to read Pulse per minute (PPM) and
then convert it into rotations per minute (RPM). The speed measurement results
from the Rotary encoder can be read on the SCADA page as speed information on
the ‘motor speed control system. In the motor speed control and monitoring
system, the PLC output controls the Logic Input inverter so that the frequency is
from 20 Hz to 50 Hz with the rotor rotational speed obtained from 950 Rpm to
2385 Rpm and slip is obtained from 0.14% to 0.21%.

Keywords: 3 phase induction motor, Inverter, PLC, Rotary Encoder, SCADA
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1.1. Latar Belakang

Pada perkembangagan teknologi pada dunia industry. maupun pendidikan
Programmable Logic Controller (PLC) memegang peranan yang sangat. penting.
Sejalan dengan perkembangan: tersebut, maka kebutuhan dalam sistem kontrol
membuat pemograman PLC berkembang. Banyak sekali Fungsi PLC pada dunia

pendidikan dan juga pada dunia industri salah satunya adalah kontrol motor induksi

ejie)er abap jiujyajljod Uizl eque)

menggunakan PLC .

PLC menyederhanakan proses sistem kontrol, karena biasanya proses sistem
kontrol sangat kompleks. Pengontrolan menggunakan cara konvensional dengan
menggunakan relay biasanya menggunakan banyak relay dan dirancang sedemikian
rupa sehingga membentuk sistem kontrol. yang. diinginkan. Pada cara konvensional
memerlukan banyak pengkabelan sehingga jika terjadi masalah maka akan sulit dalam
menemukan dan menyelesaikan masalah yang terjadi-dalam pengoperasiannya. PLC
memiliki beberapa kelebihan diantaranya adalah lebih-mudah dalam.melakukan
perubahan dalam sistem kontrol karena pada PLC tidak perlu melakukan pengkabelan
yang rumit dan banyak.
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Pada modul Pengendalian dan Pemonitor Kecepatan Motor ini memerlukan
pemrograman PLC sebagai kontrol untuk inverter dalam mengatur kecepatan motor.
Dalam mengatur kecepatan motor dapat dengan mengubah. jumlah kutub motor atau
dengan mengubah frekuensi keluaran ke motor menggunakan inverter. Hal tersebut
yang melatar belakangi penulis untuk mengangkat sub judul Penerapan PLC pada

Pengendali dan Pemonitor Kecepatan Motor.
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1.2. Perumusan Masalah
Berdasarkan latar belakang tersebut, maka dapat dirumuskan beberapa

permasalahan yang timbul yaitu sebagai berikut:

1. Bagaimana cara kejra PLC dari Pengendali dan Pemonitor Kecepatan Motor Induksi
3 fasa?
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2. Bagaimana pemrograman PLC dari Pengendali dan Pemonitor Kecepatan
Motor Induksi 3 fasa?

3. Bagaimana cara kerja dari pembacaan sensor kecepatan menggunakan

/
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rotary encoder?

1.3. Tujuan
> Tugas akhir ini dibua gan tujuan seba

1. Dapat memprogram PLC pada modul Pe
Motor In
2. elaskan cara ke Penge

otor Induksi 3 fasa

1. Luaran
uaran dari Tugas
onitor kecepatan
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Product datasheet

Characteristics

LAMPIRAN

an 1 Data Produk PLC Schneider TM221CE16R

TM221CE16R

controller M221 16 10 relay Ethernet

Pramium’
Price : 5 183 640.00 IDR
PENNEPSEONNE
|
§
5
8
Main ‘g
Range of product Modicon M221 =
Product or component type Logic controller a
[Us] rated supply voltage 100...240 V AC g
Discrete input number 9, discrete input conforming to IEC 81131-2 Type 1 :aj
Analogue input number 2at0..10V g
Discrete output type Relay normally open q
Discrete output number 7 relay 5
Discrete output woltage 5..125 % DC
5..250 W AC
Discrete output current 2A
Complementary
Discrete 'O number 16
Maximum number of /0 expansion 4 for transistor cutput
module 4 for relay output -]
Supply voltage limits B85 264\ é
Network frequency S0/60 Hz
Inrush current 40 A
Maximum power consumption in VA 49 VA at 100.._240 V with max number of VO expansion module

33 WA at 100...240 V without 11D expansion module

Power supply output current

0.325 A 5 V for expansion bus
0.12 A 24 W for expansion bus

Discrete input logic

Sink or source (positive/negative)

ok inferwded a5

Discrete input voltage 24 v

Discrete input voltage type DC

Analogue input resolution 10 bits

LSE value 10 miv 2

Caonversion time

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

Disclaimer

JaE5, oat

Schneider

39
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Counter function

Pulselfdirection
AB

Single phase

Integrated connection type

USB port with mini B USE 2.0 connecior
Mon isolated serial link serial 1 with RJ45 connector and RSZ32/RS485 interface
Ethermet with RJ45 connector

Supply

(serialsearial link supply: 5V, =200 ma,

Transmission rate

1.2..115.2 kbit/s (115.2 kbit's by default) for bus length of 15 m for R5485
1.2..115.2 kbit's (115.2 kbit's by default) for bus length of 2 m for RS232
480 Mbit's for USE

Communication port protocol

USE port USB - SoMachine-Metwork
Mon izolated serial link- Modbus masterislave - RTUASCI or SolMachine-Metwork
Ethermet

Port Ethemeat

10BASE-TMDOOBASE-TX 1 port with 100 m copper cable

Communication service

DHCF client

EthernatiF adapier
Modbus TCP sarver
Modbus TCP slave device
Modbus TCP client

Local signalling

1 LED (green) for PWR
1 LED (green) for RUN

1 LED (red) for module ermor (ERR)

1 LED {green) for 5D card access (S0}

1 LED (red) for BAT

1 LED per channel (green) for VO state

1 LED (green) for SL

Ethernet network activity (green) for ACT

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

Electrical connecfion

removable screw terminal block for inputs

removable screw terminal block for outputs

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

Mini B USB 2.0 connector for a programming terminal

Maximum cable distance betwesn
devices

Shielded cabla: =10 m for fast input
Unshielded cable: <30 m for owtput
Unshielded cable: <30 m for digital input
Unshielded cable: <1 m for analog input

" A &N 8

Insulation

Between input and internal logic at 500 V AC
Mon-insulated between analogue input and internal logic
Mon-insulated between analogue inputs
Between supply and grownd at 1500 WV AC

Between sensor power supply and ground at 500 W AC
Between input and ground at 500 WV AC
Between output and ground at 1500 W AC

Between supply and internal logic at 2300 V AC
Between sensor power supply and internal logic at 500 W AC
Between output and internal logic at 2300 V AC
Between Ethemet terminal and internal logic at 500 WV AC
Batween supply and sensor power supply at 2300 WV AC

Marking

CE

Sensor power supply

24V DC at 250 mA supplied by the controller

Mounting support

Top hat type TH35-15 rail conforming to IEC 80715
Top hat type TH35-7_5 rail conforming to IEC 60715
plate or panel with fixing kit

Haight

S0 mm

Depth

70 mm

95 mm

Mat waight

0.346 kg

40
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Product datasheet TMZ2Z21CE16R

Connections and Schema

Digital Inputs

Wiring Diagram (Fositive Logic)

ol JIII)) 1))

s T I I I
[zev] ov o o[ =[] [ [w] 7w

L) Type T fuse

Wiring Diagram (Megative Logic)

=) ) ) ) ))
el T ] 7111111 ]

[zv[ovod w]n[e[a]u]m]w]m]w]

[ ] Type T fuse

Connection of the Fast Inputs
|
==

o, 11, 16, 17

" 'y 4 > & M A B E N
Product datasheet TM221CE16R

Connections and Schema

Relay Outputs

Megative Logic (Sink)

(] Type T fuse

(1) The COM1 and COM2 terminals are not connected internalby.

2) To improve the life time of the contacts, and fo protect from potential inductive load damage, you must connect a free wheeling diode in parallel to each
B Sink wiring (negative logic)

Positive Logic (Source)

[4)] ]
v
'
i
|
1

foowe] @ [ ot [z [ Joou o [ [ ] ey

(] Type T fuse

(1) The COM1 and COM2 terminals are not connected internally.

(2) T imiprove the life time of the contacts, and to protect from potential inductive load damage, you must connect a free wheeling diode in parallel to each
A Sowrce wiring (positive logic)
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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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(a)
-
o X e
9%
o5 Ime;yan 3 Data produk ATV12H075M2
257 =
cEQ
5 3
§g Lembar data produk ATV12HO75M2
g'g Karakteristik variable speed drive ATV12 - 0.75kW - 1hp -
%v- 200..240V - 1ph - with heat sink
c w
m
20
co
~Q
=8
-§ 3
28
g c Price - 3.322 935,00 IDR.
w
s
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®c
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]
g
=
53
§ g
R
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D o~
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3
€3
z3 Main
S8 Range of product Altrvar 12
g a Product or component type ‘farizble speed drive
% < Product destination Agynchronous motors
- 2_ Product spedfic application Simple machinz
3 g Azzembly style With heat sink
g. a Component name ANV12
- g Gu=ntity per set Satof1
8 3 EMC filter Integrated
En Euitin fan Whthaut
-4 '2 Mebwork rumber of phases 1 phaze
i g. [Us] rated supply wokage 200, 2400 - 1510 %
§ g Mator power K 0.75 kW
=
55
= ~ Mabar power hp 1hp
'S c Communication port protocol Modbus
s 3 Line cument 10.2 Azt 200V
'3 B5A: M40V
§ o Spesd range 1..20
= Transient overtongue 180.. 170 % of nominal motor torgue depending on drive rating and type of motor
5 Asynchronous motor control profile Guadratic voltagefreguency rato
= \iolagefrequency rata (F)
: Sensoriess fiue vector control
g IP degre= of protection IF2} without bianking plate on upper part
< [oise level 0 dB
-~
¥
5 Complementany
=1 Supply frequency 5060 Hz /-5 %
£
&
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w
w
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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.
Y. b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta
IR 2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
N’ tanpa izin vomoo_s.x Negeri Jakarta i =
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N
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Ll

2.2k} A0 kL reference potentiometer

Drive
0-20 mA 4210 mA supply

24 wdc supply

Stop
Forsard
Rewerse
DCrive
Dz
Crive

Connected a5 Positive Logic (Source) with Extermnal 24 wde Supply
Connected as Negative Logic {Sink) with External 24 wdc supply

m
A

Analog Input Configured for Voltage with Intemal Power Supply
Analog Input Configured for Current with Intemal Power Supgply

2-Wire Control for Logic [#0 with Intemal Power Supply
3-Wire Control for Logic 1#0 with Intemal Power Supplhy

Recommended Schemes

]
DN

(1)

Al

LI2 :

LI
A

LI:

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
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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
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posisi star dslts
k.Main

P2 EME

n 5Program PLC
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Kl
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Rungd - S5 Star'Delta
Sl B
Variables used
Rung1
L
A

1 - Star Delta
Variables used:

Master Task
Variables used.
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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
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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
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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
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Preset 2

Typee: TOM

Rung?#

‘ ERAI00

M

TG

i

21

Variables used:

RM21
&M3

STRT

sIP

&M302

]

TH1

Tygest TOM
e T
Prpgat

Rung8

Variables used:

Rungsd

RTHZ

LR

LALTER)

LTEE ]

)

“H

LT

Variables used:

RM22
&H3

SIRT
gIP

&M302

RTHZ.
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4

Variables used.

&2
RTML

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
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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
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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
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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
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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
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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

Politeknik Negeri Jakarta



O
wn

o
-
T
=
-—l ._ -_- n_l ﬁ |
q g q o o o o _ X
i T sizisi=sis 5 : - S
7 # # & # # cuu @ T W
=
]
_ _ i _ i
n&.h o o o o o a m s s s s s e n‘_,..wv =]
B ek - = " w o 0 -
g 3 3 : = 3 g R 2 o, 7S dog 2w 5 = Bl o @ w
~ HH«.. Hhﬂﬂ Q.HRHE_E:.. o = ==
€ 1 SIFEECEEEEE | & Slggd8

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
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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.
Y. b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta
IR 2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
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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
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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
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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
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Pemrograman PLC pada Sistem Pengendali

dan Pemonitor Kecepatan Motor

ujuan Percobaan

-
8
~
=
T
-
o

3\
;
)
S
;.
o
=
=
=
&
o
-
b
o
x
3
q
-~
o

Membuat instalasi motor listrik dengan inverter.

. T
1
2. Menghubungkan PLC dengan Personal Computer(PC).
3. Mengukur kecepatan putar motor dengan rotary encoder.
4. Menentukan slip yang terjadi pada motor.
5

Mengetahui karakteristik motor induksi.

. Peralatan
Modul Pengendali dan Pemaonitor Kecepatan Motor.
Laptop
Kabel Ethernet

1
2
3
4. Software SoMachine Basics
5. Motor Induksi 3 Fasa

6

. 'Rotary Encoder

C. Pendahuluan

Pada perkembangagan teknologi pada dunia industry maupun pendidikan Programmable
Logic Controller (PLC) memegang peranan yang sangat penting. Sejalan dengan
perkembangan tersebut, maka kebutuhan dalam sistem kontrol membuat pemograman PLC
berkembang. Banyak sekali Fungsi PLC pada dunia pendidikan dan juga pada dunia industri
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salah satunya adalah kontrol motor induksi menggunakan PLC. Pada modul Pengendalian
dan Pemonitor Kecepatan Motor ini memerlukan pemrograman PLC sebagai kontrol untuk
inverter dalam mengatur kecepatan motor. Dalam mengatur kecepatan motor dapat dengan
mengubah jumlah" kutub motor atau dengan mengubah frekuensi keluaran ke motor

menggunakan inverter.
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Pada motor induksi terdapat perbedaan putaran relatif antara stator dan rotor disebut slip.
Untuk menghitung besar slip dapat dihitung dengan rumus:

s =227 % 100% ()
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Pemrograman PLC pada Sistem Pengendali
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Winng Diagram Sistem Pengendalian Kecepatan Motor
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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
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iy dan Pemonitor Kecepatan Motor
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4 ¥angkah Percobaan

1. Buatlah diagram rangkaian seperti gambar di atas, lalu-nyalakan sumber tegangan.

no

Hubungkan Personal Computer (PC) dengan terminal medbus.PLC menggunakan

kabel ethernet.

w

Buka software SoMachine Basics, lalu pilih tipe PLC yang digunakan pada jendela

configuration seperti.pada gambar di bawah ini.

New project” Schneider Electric SoMachine Basic - V1.6 SP2 “I=]x)
d N2 B-&- - -R?- v No selected device [2]  Program error(s) detected
Configuration Programming
&l &) ¥ M221 Logic Controllers
Reference Power supply

TM221CE16T 24 Vdc ‘
TM221CET6U 24 Vdc
TM221CE24R 100,240 Va
TM221CE24T 24 Vde
TM221CE24U 24 Vde

eyeyer Habap yIudeM|od

L] [
mr\kﬂ:uﬂcp

@ Etlladapter rrrrrrrrrrr
@ @ sL1 (Serial line)
= Modbus Ethemet > TM3 Digital /O Modules.
Device name > TM3 Analog /O Modules
O 1P adaress by DHCP > TM2 Digital I/0 Modules
O 1P address by BOOTP % TM2 Analog /G Modules
® Fixed IP address > M3 Expert /0 Modules
[P address 192 ] - [ 168 0 1 > M221 Cartridges
Subnet mask 255 255 255 0
Gateway address 0 [) 0 o Devie deseriniio
Transfer Rate P TM221CET6R =

Security Parameters
(V) Programming protocol enabled
() EtherNet/IF protocol enabied
(¥) Modbus server enabled

() Auto discovery protocol enabled

(Appty | [ cancel]

4. Pada kllik ETH1 yang terletak dikiri layar . ETH1 berguna jika ingin menggunakan
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Ethernet/LAN untuk terkoneksi dengan-PLC. Pada-settingan ini menggunakan IP addres
yaitu 192.168.0.10 dan subnet mask. 255.255.255.0.

5. Pada jendela configuration, pilih address High Speed Counters selanjutnya pada bagian
%HSCO Setelah'itu klik ikon persegi panjang yang ditunjuk anak panah.

: 1aquins ueyingakuaw uep ueywnjuesusw eduey ul siyny ediey yninjas neje ueibeqas dynbuaw Buesepqg 'L

Configuration

ﬁMessages |g‘ ‘g|
[-] ﬂ MyController (TM221CE16R)
X Digital inputs
[ Digital outputs
[ Analog inputs
=123
=10 Bus
8 @ETHI
il Modbus TCP
I EtherNet/IP adapter
B =501 (Serial ling)

= Modbus Serial I0Scanne

High Speed Counters

Configured  |Address Symbol Type Cenfiguration Comment
F%HSCO Dual Phase - Free-large - Pulse / Dire -
%HSC1 Not Configured ) ‘K
%H5C2 Mot Configured

%HSC3 Mot Configured )
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Selanjut nya mengganti parameter yang sesuai dengan kebutuhan. Parameter yang
penulis gunakan adalah sebagai berikut :
d. Type of HSC: Dual Phase

e. Input Mode: Quadrature Xl

f. Supaya input dari rotary encoder terbaca HSC dari PLC . Centang
Pulse input phase A dan Pulse Input phase B.
Jika sudah selesai mengkonfigurasi HSC klik Apply pada tab tersebut.

High Speed Counter Assistant %HSC0 (x)

|Type of HSC | Dual Phase = | Counting Mode  Free-large IInputMode Quadrature X1 ~ I

General
[ Double Word
Value Event Trigger Priority Subroutine

Preset 0
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Threshold 50 1000 THO Not Used
Threshold 51 2000 TH1 Not Used
nputs
Use as Input
Pulse Input Phase A %I0.0
Pulse Input Phase B %101
Mormal Input (7] %I10.2
Mormal Input i ] %10.3
Reflex outputs
Use as Qutput Value < 50 50 <= Value < 51 alue >= 51
Reflex Output 0 O e %Q0.2
Reflex Output 1 O %00.3

| Apply | | Cancel |

7. Buat program PLC dengan deskripsi kerja sebagai berikut :

A. Mode Multispeed
o Atur selector switch ke posisi multispeed.
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e Tentukan arah putaran motor dengan mengatur selector switch F/R.

e Tekan tombol start untuk memulai, motor akan bekerja pada kecepatan awal .

e Selanjutnya, tekan tombol start untuk menaikkan kecepatan motor ke
kecepatan kedua.

e Tekan kembali tombol start untuk menaikkan kecepatan motor ke kecepatan

selanjutnya, dan seterusnya.
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Pemrograman PLC pada Sistem Pengendali

dan Pemonitor Kecepatan Motor

e Tekan tombol stop untuk menghentikan proses.

B. Mode Gangguan
o Ketika motor bekerja maka rotary encoder akan mengirim sinyal ke PLC.

o Apabila kecepatan awal tidak tercapai sesual kecepatan minimum (preset value),
maka buzzer akan berbunyi.
o Apabila kecepatan kedua tidak tercapai sesuai kecepatan minimum (preset
value), maka buzzer akan berbunyi, dan seterusnya.
e Untuk menghentikan buzzer sekaligus proses tekan.tombol stop.
8. Download program yang sudah dibuat ke PLC.
9. Jalankan plant sesuai dengan deskripsi kerja mode multispeed yang telah dibuat.
10. Catat - hasil pengukuran kecepatan motor - dengan menggunakan encoder dan
tachometer.
11. Masukkan hasil pengukuran ke dalam tabel data percobaan.

E. Data Percobaan

Sebelum pengukuran, tuliskan spesifikasi dari motor induksi yang digunakan dalam
percobaan.

Table 1. Mode Multispeed -Forward
Frekuensi Ns Nr-Forward
(Hz) (Rpm) (Rpm)
20
30
40
50

Slip

Table 2. Mode Multispeed -Reverse
Frekuensi Ns Nr-Forward
(Hz2) (Rpm) (Rpm)
20
30
40
50

Slip
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Table 3. Mode gangguan
. Kecepatan Kondisi Nr- ..
Fre(lk_luze)nm Minimum NQE%%V; rd Buzzer | Reverse lé?;g::r'
(Rpm) (Rpm)

20

N\
N\

5 dan Pertanya

nglah jumlah pas

nglah nilai kecep
itunglah slip pada s
Buat analisa data dar
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