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ABSTRAK

Sistem pengendalian motor induksi 3 fasa menggunakan variable speed drive
berbasis PLC dan SCADA merupakan sistem yang dapat digunakan untuk
mengendalikan kecepatan putaran motor induksi 3 fasa serta sistem yang berfungsi
untuk memantau kondisi motor (kecepatan). Sistem ini.memiliki komponen utama
yaitu programmable logic controller (PLC), variabel..speed drive (VSD),
supervisory control and.data acquisition (SCADA), rotary encader..Sistem ini
dapat dioperasikanmelalui SCADA maupun melalui tombol tekan pada protoype.
PLC berfunsgi  sebagai kendali utama dalam pengoprasian alat ini PLC akan
menerima: perintah masukan kemudian akan diproses oleh. PLC dan akan
mengirimkan sinyal keluaran, sinyal keluaran akan diproses oleh VSD untuk
mengatur frekuensi keluaran pada VSD sehingga putaran motor sesuai dengan
frekuensi keluaran. Komunikasi-antara PLC dengan varible speed drive (VSD)
menggunakan serial modbus . Pada PLC juga terdapat program untuk membaca
kecepatan motor, rotary encoder akan berputar lalu mengirimkan sinyal masukan
ke PLC, sinyal akan di proses kemudian data kecweptan akan dikirimkan ke

SCADA melalui komunikasi ethernet.

Kata Kunci :PLC, Rotary Encoder, SCADA, VSD
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ABSTRACT

The 3-phase induction motor control system with PLC and SCADA-based variable
speed drives is a system for controlling the rotation speed of a 3-phase induction
motor as well as monitoring the motor's condition (speed). The programmable logic
controller (PLC), variable speed drive~(VSD),. supervisory control and data
acquisition (SCADA), and rotary-encader are the major components of this system.
On the prototype, the system.can be controlled by SCADA or push buttons. In the
operation of this tool, the PLC serves as the primary control. The PLC receives
input commands, processes them;.and sends an output signal, which is then
processed by the VSD to madify the output frequency on the VSD. In order for the
motor.to rotate at the same frequency as the output The serial madbus protocol is
used to communicate between the PLC and the variable speed drive. The rotary
encoder rotates and sends an input-signal to the PLC, which Is processed before
the speed data is delivered to SCADA through ethernet communication.

Keyword : PLC, Rotary Encoder, SCADA;.\VSD
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BAB |

PENDAHULUAN
1.1 Latar Belakang

Seiring berkembangnya waktu penggunaan motor induksi merupakan hal
yang sudah tidak asing dan banyak digunakan di berbagai sektor industri,
transportasi dan rumah tangga. Seiring berkembangnyateknelogi motor induksi ini
dapat dilakukan pengendalian  secara otomatis untuk memudahkan, pengendalian
motor tersebut. Pengendalian motor dapat berupa pengendalian kecepatan motor
salah satunya dapat-dilakukan menggunakan variable speed drive yang berfungsi
mengatur frekuensi sumber sehingga mendapatkan Kecepatan motor yang

diinginkan.

Untuk mendukung perkembangan teknologi pada sistem kendali ini kami
menggunakan komunikasi MODBUS antara PLC dengan VVSD. Hal ini bertujuan
untuk mengurangi jumlah kabel pada sistem control «yang ‘digunakan dan
memudahkan dalam komunikasi anatara PLC dengan \VSD.

Sistem kendali ini dirancang melakukan pengendalian secara otomatis yaitu
dengan menggunakan sistem PLC (Programmable Logic Controller) dan untuk
memudahkan operator dalam' pengoperasiannyadikombinasikan dengan sistem
SCADA' (Supervisory Control And Data Acquisition). Pengendalian motor
menggunakan. VSD ' dengan kontrol~ PLC dan monitoring SCADA vyang
menunjukkan hasil sistem terbaca secara real time dalam membaca data kecepatan
motor dan indikasi kinerja pada motor sehingga kecepatan motor dan kondisi motor

dapat lebih cepat diketahui.

Tugas Akhir.Sistem Pengendali-Kecepatan.Motor-Menggunakan Variable
Speed Drive Berbasis PLC dan SCADA ini kami lakukan untuk mendukung
perkembangan sistem pengendalian motor agar lebih mudah untuk dioperasikan,
dikontrol dan dimonitoring menyelaraskan perkembangan teknologi yang semakin
pesat. Alat ini juga diharapkan dapat menunjang kebutuhan pembelajaran

mahasiswa.
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2.

1.

1.2 Perumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang masalah diatas, perumusan masalah yang akan

Diselesaikan pada Tugas Akhir ini mencakup :

1. Bagaimana cara memprogram~PLC untuk: sistem, pengendali kecepatan
motor induksi dengan.inverter?
2. Bagaimana cara komunikasi antara PLC dan variable speed drive
menggunakan komunikasi modbus?
3. Bagaimana cara pemograman sensor rotary encoder pada PLC sebagai
feedback sistem kecepatan motor?
1.3 Tujuan

Adapun tujuan dari perancangan.Tugas Akhir sistem pengendali kecepatan

motor induksi 3 fasa menggunakan inverter adalah sebagai berikut :

Membuat sistem kontrol yang mudah dalam pengoprasiannya.
Menganalisis kecepatan motor yang dihasilkan dengan mengatur frekuensi
pada inverter.

Dibuatnya perancangan ini agar dapat mengetahui kecepatan besarnya nilai
kecepatan yang dihasilkan motor, pengoprasian serta feedback sistem yang
terintegrassi langsung oleh SCADA.

1.4 Luaran
Adapun luaran dari perancangan Tugas Akhir sistem pengendali kecepatan

motor induksi 3 fasa menggunakan inverter adalah sebagai berikut.:

Simulasi Plant Modul Sistem Pengendali Kecepatan Motor Menggunakan
Inverter Berbasis PLC dan SCADA.

Jobsheet Sistem Pengendali Kecepatan Motor Menggunakan Inverter
Berbasis PLC dan SCADA.

Artikel ilmiah yang akan diterbitkan pada jurnal

Buku Laporan Tugas Akhir

Buku Laporan BTAM
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3.

BAB V

PENUTUP

5.1 Kesimpulan
1.

Untuk mengkomunikasi antara PLC dengan VSD di butuhkan konfigurasi
pada PLC agar VVSD dapat terhubung langsung-melalui serial komunikasi.
Keluaran digital yang dihasilkan oleh PLC digunakan sebagai input perintah
pada VSD dan juga digunakan sebagai output indikator lampu.

Keluaran digital pada PLC dapat berupa tegangan AC 220 maupun tegangan
DC 24.V.bergantungspada.jenis tegangan yang diberikan pada terminal
COM:

Sensor Rotary Encoder dapat digunakan sebagal bentuk feedback sistem

untuk pemantuan kecepatan motor.

5.2 Saran
1.

Perhatikan pada saat pemilihan.motor pastikan daya motor yang digunakan
sesuai dengan daya minimal output pada inverter.

Pastikan memilih jenis dan tipe PLC sebelum membeli pastikan PLC yang
digunakan sesuai dengan kebutuhan masukan dan keluaran yang digunakan.
Apabila akan di lakukan pengembangan. pada modul diharapkan
menyempurnakan casing alat yang telah ada dan penyempurnaan program

agar sistem kendali ini menjadi lebih sempurna.
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LAMPIRAN

Lampiran 1 Skema dan Koneksi 1/0 PLC Scheneider TM221CE16R

Lembar data produk
Connections and Schema

TM221CE16R

Digital Inputs

Wiring Diagram (Positive Logic)

i T

= L]
[2ev] ov fcom{ 101 ] ]3] a] ] ] ]

" Type T fuse

Wiring Diagram (Negative Logic)

)TN
ol T] 111 ] ]]]
[ew[ov o [ [ e[ W[ ]u]

5] Type T fuse

Connection of the Fast Inputs

10, 11, 16, I7

Lembar data produk
Connections and Schema

TM221CE16R

Relay Outputs

MNegative Logic (Sink)

ot o Tor T [ oo s Ts Tos] H

pom U H

b (B [P [Pea &
0 0 0 Qx| 0 fax
= .
(\L' 1
iR o S Ew
- | - e
L L)
" Type T fuse
{1) The COM1 and COM2 terminals are not connacted intarnally.
(2) To improve tha life time of the contacts, and to protect from potantial inductive load damage, you must connect a free wheeling diode in parallel fo @ach
B Sink wiring (negative logic)

Paositive Logic (Source)

o @ [or [ [ e[ s [= o]

gy

U0 [~ 2
[ EO b (ke : ) c].:n-.
e |
aa :‘: { LS ;‘J
& A
(W] Type T fuse
{1) The COM1 and COM2 terminals are not connected internally.
{2) To improve the life time of the contacts, and o protect from potential inductive load damage, you must connect a free wheeling diode in parallel to each
A Souree wiring (positive logic)
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Lampiran 2 Name Plate Motor Induksi AC 3 Fasa

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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Lampiran 3 Diagram Kontrol
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Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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POLITEKNIK

Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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Lampiran 6 Jobsheet Sistem Pengendali Kecepatan Motor Induksi 3 Fasa

® JOB SHEET
feurmon SISTEM PENGENDALI KECEPATAN TEKNIK
POLITEKNIK MOTOR MENGGUNAKAN VARIABLE LISTRIK
NEGERI SPEED DRIVE BERBASIS PLC DAN SCADA
JAKARTA
TUJUAN :

1. Dapat merangkaian sistem pengendali “kecepatan motor menggunakan
variable speed drive berbasis PLC dan SCADA.

Dapat mengoprasikan serta menguji sistem kerja dari sistem pengendali
kecepatan motor menggunakan variable speed drive berbasis PLC dan
SCADA

Dapat membuat program, mengatur parameter. VSD serta dapat

mengkomunikasikan antara PLC — VVSD.dan PLC - SCADA.
PENDAHULUAN :

Alat utama yang digunakan pada Sistem Pengendali Kecepatan Motor
Menggunakan Variable Speed .Drive BerbasisPLC dan SCADA ini yaitu
Programmable Logic Control (PLC), Supervisory Control And Data Acquisition
(SCADA), dan Variable Speed Drive. Qutput-dari-sistem ini menggunakan Motor
Induksi 3 phase AC.

Untuk mengoperasikan dapat menggunakan software SCADA atau secara
konvensional dengan menekan tombol yang sudah disediakan. Kecepatan diatur
dengan mengubah frekuensinya: Terdapat delapan kecepatan padajobsheet ini dari
15Hz sampai dengan 50Hz serta dapat diatur-arah-putarnya.

DAFTAR PERALATAN

1. Motor Induksi 3 fasa 5. Coupler
2. Variable Speed Drive 6. Probe
3. PLC 7. Laptop
4. Kabel
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~
[ g SISTEM PENGENDALI KECEPATAN TEKNIK
5 SOLITERNIK MOTOR MENGGUNAKAN VARIABLE LISTRIK
NEGERI SPEED DRIVE BERBASIS PLC DAN SCADA
JAKARTA

DIAGRAM RANGKAIAN
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A X -
T 771
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Gambar 1. Diagram Rangkaian Pengendali Kecepatan Motor
PENGATURAN PARAMETER VSD

Tabel 3.3 Parameter Inverter
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Nilai
No. Menu Parameter Keterangan
Parameter
. Menjadikan-Inverter
1. Macro Config Modbus = )
Sebagai Mode Modbus
) Pengaturan daya
] Nominal )
2. Simplay Start 1.50kW  outputoleh inverter ke
Motor Power '
motor
3 Simolay S Nominal Pengaturan Arus output
: implay Start
Py Motor Current 3.95A oleh inverter ke motor
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~ ® ), JOB SHEET
N ,
; E .2 SISTEM PENGENDALI KECEPATAN TEKNIK
9 o
;E : s POLITEKNIK MOTOR MENGGUNAKAN VARIABLE LISTRIK
a3 '§ = NEGERI SPEED DRIVE BERBASIS PLC DAN SCADA
55 o e JAKARTA
T
52 3
5 — Nilai
25 o No. Menu Parameter Keterangan
cv = Parameter
zg =2
8. & 4 Simplay Starts” Motor Th 316A batas arus’padamotor
£3 = Current :
3 § “8 Waktu yang
>
gg. 7 menaikan kecepatan
a = o
=3 g Waktu yang
=5
3 g_' 6.  Simplay Start  Deceleration 3.0 dibutuhkan untuk
% 3. menurunkan tegangan
&
;% Pengaturan untuk
E3 7 Simplay Start frekuensi terrendah
8 : play Low Speeed 15.0 Hz
=3 pada motor
‘ii Pengaturan untuk
39 \ £
g;;_ 8. 7 Simplay Start — Hjgh Speed 50.0'Hz  frekuensitertinggi pada
23 motor
So :
§% Sebagai Output PLC
-3
35 9.  PresetSpeeds  opresgtFreq DI2 untuk Logika
oo
_% > Kecepatan
c
2 g- Sebagai Output PLC
é: untuk Logika
5,;3 10.  PresetSpeeds  gpresetFreq DI3 Kecepatan
g
g:
Z Sebagai Output PLC
i)
g 11.  PresetSpeeds  gpresetFreq DI4 untuk Logika
i Kecepatan
=
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® )i JOB SHEET
EE&EE?I“‘ SISTEM PENGENDALI KECEPATAN TEKNIK
POLITEKNIK MOTOR MENGGUNAKAN VARIABLE LISTRIK
NEGERI SPEED DRIVE BERBASIS PLC DAN SCADA
JAKARTA
No. Menu Paraaelte Nilai Keterangan
Parameter
1 Preset Speed Untuk Keeepatan 2
. reset Speeds
p Preset speed2 20.0 Hz (Speed'2)
13 v/ 4 Untuk Kecepatan'3
: reset Speeds
P Preset speed3  25.0 Hz (Speed 3)
14 et Sneed Untuk Kecepatan 4
; reset Speeds
p Preset speed4 30.0'Hz (Speed 4)
L Preset Soeel Untuk Kecepatan 5
. reset Speeds
p Preset speed5 .35.0 Hz (Speed 5)
A Preset Speed Untuk Kecepatan 6
. reset Speeds
p Preset speed6 40.0 Hz (Spéed 6)
17 T Untuk Kecepatan 7
: reset Speeds
Preset speed7 45.0 Hz (Speed 7)
18 \ W Untuk Kecepatan 8
: reset Speeds
Preset speed8 90.0.Hz (Speed 8)
Communicati Alamat modbus drive
19. Modbus 1
on Address (Inverter)
Communicati Kecepatan pengiriman
20. Modbus Baud 9600 bps - 4
on Rate data komunikasi
” Communicati Modbus Format.kemunikasi
' on Format 8-E-1 modbus pada inverter
Communicati Pengaturan batas waktu
22 MOdbUS 105
on Timeout modbus
’3. Error/WaTrnln Output phase ot Mengaktifkan Output
g handling loss phase loss
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®

/ -)% JOB SHEET
T cogmn SISTEM PENGENDALI KECEPATAN TEKNIK
x POLITERNIK MOTOR MENGGUNAKAN VARIABLE LISTRIK
= NEGERI | SPEED DRIVE BERBASIS PLC DAN SCADA
B JAKARTA

PLC menggunakan kabel RS485.

*New project
D&~ @ Q-

ey er HaBaN IWRM|od Nijtw e3did ey )

@@ Modbus TCP
@ EtherNet/P adapter

© SLL (Serial line)

= Modbus Device information

TM221CEL6R

Prograr

KOMUNIKASI ANTARA PLC DENGANVSD

m error(s) detected

(2A), 2 analog inputs, 1 serial line port, 1 Ethernet port, 100-240 Vac power supply
inal blocks.

1. Hubungkan terminal'medbus VSD dengan terminal modbus,serial (SL1)

2. Buka software SoMachine Basics, lalu pilih tipe PLC yang digunakan pada
jendela.configuration seperti pada gambar di bawah ini.

C)

Power supply.
100..240 Vac
24Vde
24Vdc
100..240 Vac
24vdc

> TM3 Digital VO Modules
> TM3 Analog /O Modules.
> M2 Digital /O Modules
> TM2 Analog /O Modules
> TM3 Expert /O Modules
? M21 idges

Power supplied to the
IObus

sv. 24v

: J2aquins ueyangakuaw uep uexwnjueduaw eduey jui sijn} efiey] yninjas neje ueibeqas diynbuaw buese|iqg °L

53

3. Pada jendela configuration, pilih opsi SL1 (Serial Line) selanjutnya pilih
protocol Modbus Serial IOScanner, lalu Apply. Ketika protocol Modbus

Serial 10Scanner terpilih, akan muncul opsi dari protocol tersebut.
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POLITEKNIK
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POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

JOB SHEET
SISTEM PENGENDALI KECEPATAN
MOTOR MENGGUNAKAN VARIABLE
SPEED DRIVE BERBASIS PLC DAN SCADA

TEKNIK
LISTRIK

EcodPtruxure
achine Expert

@ Messages
~ [ MyController (TM221CEL6R)
EX Digitalinputs

D Di

ETHL

@ Modbus TCP
@ EtherNet/IP adapter

= Modbus

*New project Program eror(s) detected - & X
“Basic D3 E- &~ B O~ o -8 Schneider
Erd
Configurato Perom x| Display P
Reference Power supply
TM221C40R 100..240 Vac
TMm221C40T 24 Vdc

TM221CELST  24Vde
TM22ICELSU  24Vde
TM221CEZ4R 100240 Vac
TM2ICEZT  24Vdc

> TM3 Digital /O Modules
> TM3 Analeg /O Modules
> TM2 Digital /O Modules
Protocol Modbus B @ 2 > TM2 Analog /O Modules
Modbus > TM3 Expert /O Modules
o ASCI >

M221 Cartridges.

* TMH2GDB
Modbus Serial I0Scanner

Nene 7 E
Parity relay outputs (2 A), 2 g

ts, 1 serial
Dats bits 3

fine pnﬂ’“l Ethermet
Stop bits 1 ~
Physical medium g
ORs-485
Polarization

power supply
controller with

removable terminal

port, 100-240 V;

4. Pilih opsi Modbus Serial 10Scanner; tentukan drive yang akan digunakan

selanjutnya

inverter.

Q@) Messages
~ [} MyController (TM221CE16R)
X Digitalinputs
D Digital outputs
[ Analog inputs

23 High Speed Counters
Bus
HL

@ Modbus TCP
@ EtherNetTP adapter
A @ SL1 (Serial line)

!

E

Add, lalu Apply. Dengan demikian, PLC telah terhubung ke

*New project Program erfor(s) detected - x
sic D @~ &~ [N GR ™ - o SC?;LEIF'E‘I’
Pragramming x| Display Commissianing
Reference  Power supply
TM221CA0R  100.240 Vac
v TM221CAOT 24 Veke
[ vao TM221CAOU 24 Veke
ATV312 TMIZICEIST 24 Ve
[ATV320 TM22ICEIBU 24 Ve
ATV32 TM221CE24R  100.240 Vac
ATV3a0 TM221CE24T 24 Vele
o —
aTveRR | > TM2 Digital IO Modules
Modbus Serial I0Scanner ATV630 > TM2 Analog I/O Modules
ATVGED 6 > TM2 Digital IO Modules
ATVEED > TM2 Analog /O Modules
Asc Respon,yzy (X 100ms) 10
> TM3 Expert /O Modules
Time bt >

M221 Cartridges

ATV e mg 10

ATVos0

ATV90 Device descriptio
settings srvoso TM221CEL6R. (screv)

9 digital inputs, 7 E
© Drive Others Add relay outputs (24), 2 [
analog inputs, 1 serial RSN

D Neme Address  Type Slave address line port, 1 Ethemet

powe
controller with
removable terminal
blacks.
Powier supplied to the
10 bus

sV 2av

Response timeout (x 10... | 7 _setvarisble | Init.

54
Politeknik Negeri Jakarta



eyieyer uabap Niuyaijod uizi edue)

g
b
[
=}
Q
[
£
T
o
=
—
Q.
o
==
=
[}
-
[
=
=
o
=
==
[}
T
[}
=
=
=
Q
o
=
<
o
=}
Q
g
=
[
-
v
oL
=
(1)
==
=,
==
-
[
Q
[}
—
—
o
=
o
-
-
o

N
Qoo
o ]
s 28
3 2@
Q@ c s
35S
=] -
83g
=]
3 <
[ Q
(=
233
o g
= ~
~
Sa 3
3 =%
3 =
o s
33¢
T oS
- T
o
532
S esg
-~
< d
o 2
o
s QP
Q s 3
o 2
3 =
en’ Y]
8 97
< °
w m
o0 3>
£ 3=
c 4
25
2873
2 o<
<
o B
= =
€ 9 3
= x5
e
2. °
o
s 2
Q —
3 £
5 B
°
z 8
o
~ >
5 T
s B
o =
€ £
b= ©w
Q
-
-~
-‘-
=
~
i)
-+
Q
(5
o
3.
8
=
Q
=
w
c
i)
-
=
3
o
w
-
Q
=3

2y
m
=
0
T
~*
Y

T
()
x
O
T
-+
o
g.
;
o
o
3
(1)
x
E.
x
r
M
Q
(1)
=.
L
<1}
A
Q
*
-+
o

-
2
o
=
Q
>
Q
3
[}
=]
Q
c
o
T
w
()
fon
o
b=
o
=
-}
-
o
c
w
o
c
=
<
=2
=
Q
-
<
o
-
=3
w
=
d
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
3
==
Q
=
Q.
o
=
3
o
=
<
o
T
c
~
=
o
=
w
c
3
T
(]
-

®

POLITEKNIK

SERERa TEKNIK
POLITEKNIK MOTOR MENGGUNAKAN VARIABLE LISTRIK
NEGERI SPEED DRIVE BERBASIS PLC DAN SCADA
JAKARTA

JOB SHEET
SISTEM PENGENDALI KECEPATAN

KOMUNIKASI PLC - SCADA

Komunikasikan program PLC'dengan software SCADA yaitu buka Citect Project

Editor — Communication — Express Wizard — Next — 10Serverl — 10Dev

— External 1/O.Device — Next.Tipe PLC yang digunakan adalah:

Manufacturer : Schneider Electric
Model “Twido

Communications : Modbus/TCP (Ethernet)
IP Address 192 1680 10

Port 502

PROSEDUR PERCOBAAN

©oN ko

11.

12.

13.

14.
15.

Lakukan pengatur pada VVSD sesuai dengan jobsheet.

Rangkailah Gambar 4.1 dan pastikan semua kabel sudah terhubung dengan
benar.

Buka software So Manchine PLC pilih tab commissioning.

Pada ethernet devices klik alamat-1P yang muncul lalu klik login.

Lakukan upload program Controller to PC (jika belum memiliki program).
Lakukan download program PC.to Controller (jika memiliki program).
Setelah melakukan upload/download Klik start controller.

Buka design SCADA dan Run.

Lakukan ‘percobaan dengan memilih mode manual terlebih dahulu dan
memilih arah mutar motor.

. Tekan tombol tekan secara-berurutan untuk menaikan-kecepatan.

Ambil data menggunakan Tacho Meter dan melihat pada SCADA dan
Inverter.

Lakukan percobaan dengan memilih mode auto terlebih dahulu dan memilih
arah mutar motor.

Tekan tombol tekan sekali dan kecepatan motor akan naik secara otomatis.
Ambil data menggunakan Tacho Meter dan melihat pada SCADA.

Isi Tabel dibawah ini.
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TEKNIK
LISTRIK
Slip (%)
Slip (%)

Nr (RPM)
(Tacho Meter)
Nr (RPM)
(Tacho Meter)

S
L
E 2 @
Sz
o > 0
w =z O
- X g &
d 320 =g =<
wADnNm = |24 la)
BNUB =] @\A o mlm\A
w 9 c (@) 8 (@)
o o T T |Sh S |50
EE (oD} D
L S
a2 3 z 3| 4 2 | =
= x 7 < n £ = |, E
EOD _— zZ o Z 9
= = e I = o c o
2o o | 3 E\[LE 5 <
SME._L O o o
o P m ‘@ m ‘»
wn L = [ - c
[<5) TR [) [T
a L [N wlowowlowlolf |ENwolwlolwlolwl o
y 3= W/um\12233445d |m_m/H.\12233445
- — 3 P - S
f zz8| 2 @ & s |+
\\m,mmm WER I T S T Y
) :: _H%Wn 1 Elu 3 123.45678% S| oifed| < |16 | S [N oo
1 Z < w _
5<% B 3 2
< <
- e =

© 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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