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RANCANG BANGUN SYSTEM OVERVIEW MONITORING
CRITICAL INTERLOCK PADA AREA KILN TUBAN 11
BERBASIS DCS (DISTRIBUTED CONTROL SYSTEM)

Fina Andriani®, Dr. Sonki Prasetya’S.T;M.Sc?, Satyo. Tamtomo S.T3, Priyo
Pratejasmoyo S.T*

ITeknik Mesin, Konsentrasi Rekayasa Indonesia, Politeknik Negeri Jakarta,
2Teknik Mesin, Politeknik Negeri Jakarta
3Engineer Instrument, PT Solusi Bangun Indonesia Tbk
4Koordinator TPM Officer, PT Solusi Bangun Indonesia Thk

Email & finaandriani.tm20@mhsw.pnj.ac.id

ABSTRAK

Cental Control Room (CCR) merupakan ruangan pengendali proses jarak jauh yang
dikendalikan oleh operator khusus yang bertugas untuk mengendalikan, memantau,
dan menjalankan seluruh proses operasional produksi dalam satu pabrik, serta CCR
juga sebagai media komunikasi untuk memberikan informasi-kepada karyawan
yang bertugas dilapangan terkait dengan kondisi-operasional pabrik. Saat ini proses
pemantauan dan pengecekan status/kondisi-sistem..interlock dilakukan secara
manual yaitu melakukan pencarian satu-persatu pada display-monitor, sedangkan
sistem interlock yang terpasang berjumlah ratusan sehingga membutuhkan waktu
lebih dan memungkinkan terjadinya pengecekan berulang pada unit interlock yang
sama. Bersasarkan hal tersebut munculah gagasan untuk membuat sistem overview
monitoring critical interlock berbasis DCS._(Distributed Control System) yang
menampilkan status/kondisi dari sistem interlockisecara kolektif pada satu display
monitor. Total waktu tempuh pengecekan sistem interlock dengan jumlah sinyal
interlock yang sama pada sistem monitoring'sebelumnya adalah 24 menit dan pada
sistem monitoring yang baru.hanya.membutuhkan -waktu 5,24 detik. Selisih rata-
rata waktu yang dibutuhkan untuk melakukan pengecekan sistem interlock secara
keseluruhan pada sistem monitring baru adalah 99,8 % lebih cepat dibandingkan
dengan sistem monitoring.yang lama.

Kata Kunci : CCR, DCS, Sistem Interlock
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RANCANG BANGUN SYSTEM OVERVIEW MONITORING
CRITICAL INTERLOCK PADA AREA KILN TUBAN 11
BERBASIS DCS (DISTRIBUTED CONTROL SYSTEM)

Fina Andriani®, Dr. Sonki Prasetya’S.T;M.Sc? Satyo. Tamtomo S.T3, Priyo
Pratejasmoyo S.T*

ITeknik Mesin, Konsentrasi Rekayasa Indonesia, Politeknik Negeri Jakarta,
2Teknik Mesin, Politeknik Negeri Jakarta
3Engineer Instrument, PT Solusi Bangun Indonesia Tbk
4Koordinator TPM Officer, PT Solusi Bangun Indonesia Thk

Email & finaandriani.tm20@mhsw.pnj.ac.id

ABSTRACT

Cental Control Room (CCR) is a remote process control room controlled by a
special operator whose job is to control, monitor and carry out all production
operational processes in one factory, aswell-as CCR as-a communication medium
to provide information to employees on.duty.in the field related to factory
operational conditions . Currently the process of monitoring and checking the
status / condition of the systeminterlock done manually, namely searching one by
one ondisplay monitor, while the systeminterlock There are hundreds installed, so
it takes ' more time and allows:repeated checks-on-the ‘unitinterlock the same one.
Based on this, the idea emerged. to create a systemoverview monitoring critical
interlock 'DCS-based (Distributed Control System) which displays the status /
condition of the systeminterlock collectively.at onedisplay monitors. Total travel
time to check the interlock system with the same number of interlock signals on the
systemmonitoring previously it was 24 minutes and on the new monitoring system
it only takes 5.24 seconds. The difference inthe average time required to check the
interlock system as a whole on the new monitoring system is 99.8% faster than the
old monitoring system.

Keywords : CCR, DCS, Interlock System

Vi
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BAB |
PENDAHULUAN

PT Solusi Bangun Indonesia Tbk adalah perusahaan yang mayoritas
sahamnya dimiliki dan dikelola oleh PT+Semen Indonesia Industri Bangunan
(SIIB)-bagian dari Semen Indoneisa.Group sebagai produsensemen terbesar di
Indonesia dan Asia Tenggara..PT Solusi Bangun Indonesia Thk menjalankan usaha
yang terintegerasi dari.semen, beton siap pakai, dan produksi agreget. PT Solusi
Bangun Indonesiamengoperasikan-empat pabrik semen.di Narogong (Jawa Barat),
Cilacap (Jawa Tengah), Tuban (Jawa Timur), dan Lhoknga (Aceh); dengan total
kapasitas 14,8 juta ton semen pertahun[1]. Untuk meningkatkan kapasitas produksi
semen setiap tahunnya, diperlukan Kinerja dari peratalan yang maksimal dan juga
pemeliharaan peralatan secara teratur-atau terjadwal. PT Solusi Bangun Indonesia
khususnya pabrik Tuban, secara garis besar memiliki tujuh area, yaitu : quarry,
crusher, reclaimer, raw mill, kiln, finish mill, area finish mill, dan dispatch. Pada
setiap area dapat di-monitoring dan dikendalikan oleh panel man dari Central
Control Room (CCR).

1.1 Latar Belakang
Pada era perkembangan teknologr industri 4.0 mengambil alih hampir
sebagain besar aktivitas perekonomian agar perusahaan mampu melakukan

efisiensi dalam proses bisnis dan produksi ‘'yang berkualitas[2]. Salah satu
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perushaan yang menerapkan tekonologi ini adalah perusahaan semen PT.
Solusi Bangun Indoesia Tbk. Dalam proses produksinya PT. Solusi Bangun
Indonesia menggunakan banyak equipment dan komponen pendukung yang

dioperasikan oleh operator khusus didalam=Central Control Room (CCR).

Central Control Room (CCR) adalah ruangan pengendali proses jarak
jauh yang dikendalikan oleh operator khusus yang bertugas untuk
mengendalikan, memantau, dan menjalankan seluruh proses produksi dalam
satu pabrik, serta CCRsjuga digunakan sebagai. media komunikasi untuk
memberikan informasi kepada karyawan yang bertugas di.lapangan terkait
dengan kondisi aktivitas dari unit equipment proses produksi semen. PT
Solusi Bangun Indonesia secara garis besar memiliki tujuh area proses
produksi yang setiap areanya-hanya ada satu petugas operator CCR dalam

satu shiftnya. Salah satunya adalah proses produksi di-area kiln Tuban I1.

Petugas operator Central Control- Room membutuhkan tingkat
kewaspadaan dan ketelitian yang tinggi dalam melakukan.pengendalian dan
monitoring proses, salah satunya adalah pengendalian dan monitoring
parameter sistem interlock. Pada PT Solusi Bangun Indonesia, tercatat sejak
tahun 2020 terdapat sebanyak 219 sinyal sistem interlock yang terpasang

pada area proses kiln tuban 11 [3]

Sistem interlock harus.di cek dan dimonitor untuk mengetahui bahwa
sistem interlock dalam kondisi masih pada setting-an awal atau sudah
dilakukan perubahan setting pada sistem interlock. Proses pengecekan dan
monitoring sistemrinterlock yang dilakukan oleh operator CCR saatini adalah
dengan melakukan pencarian satu persatu dari sistem interlock yang ada pada
display monitor CCR untuk memastikan kondisi atau status dari sistem
interlock aktif atau telah dilakukan perubahan setting pada. Tetapi cara ini
sangat kurang efisien dalam segi waktu dan tenaga karena sistem interlock
yang terpasang sebanyak 219 sinyal untuk area kiln tuban Il dan operator

membutuhkan waktu lebih dari 10 detik hanya untuk memastikan kondisi
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atau status hanya untuk satu sinyal sistem interlock saja dengan
memungkinkan terjadinya operator dapat melakukan pengecekan berulang

pada sinyal sistem interlock yang sama.

Berdasrkan hal diatas, penulissmengembangkan sebuah ide mengenai
rancangan sistem overview monitoring berbasis DCS. (Distributed Control
Sysytem) yang menampilkan kondisi atau status actual dari sistem interlock
secara menyeluruh pada satu display 'monitor CCR khususnya area kiln ,
dengan harapan operatordapat lebih cepat untuk melakukan pengecekan dan
identifikasi kondisi atau status dari unit sistem interlock. tanpa harus

melakukan secara manual dengan mengecek satu persatu.

Rumusan Masalah
Rumusan masalah dalam rancang bangun tugas akhir ini adalah
sebagai berikut :

1. Bagaimana cara membuat sistem overview monitoring critical interlock
pada area proses kiln Tuban Il berbasis DCS?

2. Bagaimana dilakukannya. pemilihan. critical .interlock yang akan di-
monitoring pada area proses kiln Tuban 11?

3. Bagaimana cara untuk me-monitoring critical interlock area proses kiln

Tuban Il pada program DCS secara keseluruhan?

Batasan Masalah
Agar pembahasan Tugas Akhir ini tidak melebar, maka penelitian

dalam tugas akhir inidibatasi.pada poin-poin berikut:

1. Pembuatan program di DCS untuk sistem overview monitoring critical
interlock area proses kiln Tuban II.

2. Pemilihan sinyal critical interlock area proses kiln Tuban Il yang akan di-
input pada sistem overview monitoring.

3. Caradilakukannya monitoring critical interlock area proses kiln Tuban 11

secara kolektif pda satu layar monitor CCR.
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1.4 Tujuan Pembuatan Tugas Akhir

a. Membuat sistem overview monitoring critical interlock area kiln Tuban

I1 untuk memudahkan operator dalam monitoring dan mengidentifikasi
kondisi atau status dari unit sistem_interlock .

Membuat sistem overview-monitoring critical.interlock area proses kiln
Tuabn Il pada pregram DCS yang menampilkan kondisiwactual sistem
interlock secara kolektif dan mudah digunakan.

Mempersingkat waktu untuk operator melakukan pengecekan kondisi
ataustatus dari sistem interlock motor yang pasang pada area proses kiln
Tuban I1.

Mendapatkan nilai kepuasan terkait dengan pembuatan sistem overview

monitoring kepada penguna melalui survei kuesioner google farm.

1.5 'Manfaat Tugas Akhir

a. Dengan adanya tugas akhir ini diharapkan-dapat menambah ilmu bagi

penulis khususnya tentang sistem monitoring berbasis DCS, serta
menerapkan sistem keselamatan kerja yang baik:

Dengan melakukan improvement .untuk sistem monitoring critical
interlock pada kiln Tuban Il akan memberikan dampat terhadap
operator dalam :segi. efisiensi..waktu untuk mememonitor dan
mengidentifikasi kondisi atau status sistem interlock secara kolektif
pada layar display overview critical interlock-monitor CCR.

Dengan selesainya laporan tugas akhir int, diharapkan dapat membantu
mahasiwa Politeknik Negeri Jakarta saat mencari literatur_mengenai
sistem monitoring.critical interlock berbasis DCS
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1.7

1.6 Sistimatika Penulisan Tugas Akhir
1.

BAB | PENDAHULUAN

Pada bab 1, penulis akan menjelaskan latar belakang pemilihan topik,
perumusan masalah, tujuan umum dan-khusus, ruang lingkup penelitian
dan pembatasan masalah, garis besar metode penyelesaian, manfaat yang
akan didapat, dan sistematika penulisan keseluruhantugas-akhir.

BAB Il TINJAUAN PUSTAKA

Pada bab 2, penulis menguraikan rangkuman pustaka yang menunjang
penyusunan / penelitian, meliputi pembahasan tentang topik yang akan
dikaji lebih lanjut dalam tugas akhir, dapat diambil dari beberapa literatur.
BAB Il METODELOGI

Pada bab 3, penulis menguraikan tentang metodologi, yaitu metode yang
digunakan untuk menyelesaikan masalah / penelitian, meliputi prosedur,
pengumpulan data, tekmik. analisis-data, atau teknis perancangan
modifikasi.

BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN

Pada bab 4, penulis menguraikan data sebagai penunjang latar belakang,
analisa masalah, data “performa material,. desain rancang bangun,
pemilihan material dan penentuan material dan setiap sub-bab membahas
tujuan penulisan.

BAB VI KESIMPULAN DAN SARAN

Pada bab 5, penulis menguraikan kesimpulan dari hasil pembahasan dan
saran berupa penyelesaian masalah atau improvement pada suatu kondisi

berdasarkan hasil kajianyang sudah dilakukan.

Lokasi Tugas Akhir

Lokasi tugas akhir ini berada pada area proses kiln Tuban Il PT. Solusi

Bangun Indonesia Thk
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BAB V
KESIMPULAN DAN SARAN

5.1 Kesimpulan

Berdasarkan hasil dari*pengerjaan tugas. akhir Rancang Bangun

Sistem Overview Monitoting Critical Interlock, maka kesimpulan yang

didapat adalah sebagal berikut :

1. Padasistem overview monitoring akan ditampilan list critical interlock

secara kolektif hanya pada satu layar display monitorsaja sehingg
operator tidak perlu melakukan pengecekan satu-persatu. Hal tersebut
akan memudahkan petugas operator untuk melakukan pengecekan dan
proses identifikasi status/kondisi unit critical interlock dengan cepat.
Hasil dari pengujian kecepatan waktu pencarian dan pengecekan interlock
pada sistem monitoring baru dapat ditempuh 58 % Jlebih cepat
dibandingkan dengan sistem monitoring yang lama. Dimana dengan
waktu 5 detik dapat diketahui status/kondisi-unit interlock secara
bersamaan dalam satu layar display: monitor.

Hasil dari perolehan servei yang telah dilakukan terhadap
responden/pengguna ' terkait dengan. pembuatan sistem overview
monitoring interlock kilntuban 11 telah diperoleh data akumulasi jawaban
responden sebanyak 90% memilih pernyataan: bahwa dengan adanya
sistem monitoring saat ini dapat memberikan manfaat waktu yang lebih
cepat dan kemudahan dalam proses pengecekan maupun.. proses
identifikasi status/kondisi dari sistem interlock.

68
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5.2 Saran

1. Jika pembuatan sistem montoring ini akan diterapkan pada semua area

proses, diharapakan pada saat melakukan input satu-persatu alamat sinyal
dengan teliti dan benar. Jika input~alamat sinyal salah, maka akan
mengakibatkan salah pembacaan terhadap sistem. interlock yang di-
monitoring.

Pada penelitiancini telah dilakukan rancang bangun pembuatan.sistem
overview monitoring critical interlock. Namun dalam sistem monitering
ini‘hanya memudahkan untuk proses pengecekan dan pengidentifikasian
staus/kondisi dari sistem interlock secara kolektif pada satu display
kemudian ditampilakan.indikator warna yang menunjukan status atau
kondisi sistem interlock. MungKin dalam penelitian selanjutnya dapat
dilakukan pengembangan lagi terhadap sistem monitoring ini yaitu
dengan memunculkan parameter.variabel di setiap unit interlock pada

sistem overview terhadap status interlock yang di-monitoring.
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LAMPIRAN

Lampiran 1. Proses Penambahan Fitur Baru
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1. Membuka Aplikasi Software ABB Workplace
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2. Setelah software terbuka pilih available workplace “Engineering
Workplace”
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Lampiran 2. Proses Pendataan Alamat Sinyal

1. Membuka aplikasi control builder

exdid yeH

ey er 1abaN Yiuaujod Hijiw eydid yeH S

m About Control Builder M Professional X

FARPEF Control Builder M Professional, Version 6.1.1-0 (Build 6.1.1000.69)
System Version 6.1

Software licenses must be purchased from, and paid to, ABEB to use the products

System identity: 172.16.4.83

eyieyer uabap Niuyaiijod uizi eduey

License Conditions List all Infermation

© Copyright 2004-2021 ABBE. All rights reserved.

2. Akan muncul kotak dialog
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Jaquins ueyyngakuaw uep ueywnjueduaw eduey 1ul sijn} eAiey yninjas neje ueibeqas diynbusw buese(iq |

B4 Control Builder M Professional - Tuban2 (Offline) Tuban - m] >
File Edit View TIools Help
QP> BEBE Py @
# D_472_8 ~
[® D_482_1
/w® D_482_2
/iw® D_482_3
_482_003_01_RUN DIC
{2 482 BL1 1 PV AIS
{2 482 BL1_M1 MOTH
4k 482 BL1_M1_IB1 BMIStandard.PCC_Threshold_AND3
4k 482 BL1_M1_IC BMIStandard.PCC_Threshold_AND3
4k 482 BL1_M1_IC2 BMIStandard.PCC_Threshold_AND3
{2 482 BL1_M2 MOT1
:. {2 482 BL1_M3 MOTH
=1 {2 482 BL1_M4 mOTH
- {2 432 BL1_P1K DIS
o = 482 BT P1L DIS
o J& 482 BL1 P2 PV BMIStandard.AlS
) b4 462 L1 TA PV BMistandard.AS|
3 J& 482 BL1_TB_PV.0 BMiStandard.AlS
{2 432 BL1_TU PV AIS
g- = 432 BL1 TV PV AIS
s = 432 BLI_TW PV AIS
- J& _482 PF1_C1 Tuban_Pfister.PfisterDosingBurner
c {& 482 PF1_C1_D51 BMIStandard.DIC
~ J# 482 PF1_C1_D71 BMIStandard.DIC v
o
g Reading controller N42 -~
b1 Reading controller M43
= Reading controller N32
= Reading controller N62
L Reading contreller NL2
Reading controller NM3
Setting up Tuban2
Opening project finished -
M 4 » M . Description A Check » Message
Service Account

3. Kemudian lakukan pendataan masing-masing alamat sinyal berada pada kotak

dialog yang sesuai
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Lampiran 3. Perhitungan feul consumtion dan loss production

Perhitungan ini diambil dari salah satu kasus yang terjadi pada tanggal 7 April 2016
pukul 11.46 siang di area 442-FN 1 yang mati selama 82,28 jam akibat motor fan
442-FN1 harus dilakukan pergantian bearing sehingga.mengharuskan fan motor
untuk dimatikan. Dalam kasus inirtelan'mengakibatkan lossproduction dan apabila
stop kiln lebih dari 4 jam.maka perlu dilakukannya proses heating-up atau proses
pemanasan ulang. Dimana dalam kasus ini akan dicantumkan perhitungan terhadap

loss productiondan IDO consumption untuk bahan bakal proses heating up.

Diketahui :
Stop date Start date Duration{(h) | Reason
07.04.2016 10.04.2016 82.28 Fan Shutdown karena Replace
11:46:00 22:03:00 bearing motor
Lama waktu heating up :
Time Clinker Ty RUN Kiln Feed Clinker Prod Fuel
Start Date Hour Dust Total Feed Rate Prod Kiln
432-PF1 IDO
h t/h % t/h t t/h t I
07.04.2016 00:00 CLINKER 11.77 4.3 1.6“ 3221 166.5 1958.9
08.04.2016 00:00 CLINKER ]
05.04.2016 00:00 CLINKER 0 15517
10.04.2016 00:00 CLINKER 1.75 771 135 46.9 82 A2587
11.04.2016 00:00 CLINKER 20.98 1.3 0.5 245 5142 149.1 3127.6 11511
12.04.2016 00:00 CLINKER 24 2.9 1.1 260.6 6254 158.5 3804.2
Sum 38.5 14751 89728
Min
Max
Avg 2.8 11 2181 130.2

Lama waktu berhenti terhitung selama 3-hari,"maka proses heating up
selama = 24 Jam/ 1 hari
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IDO Consumption for flame on and heating up:

Items

Value

unit

Heating up

1| Day

Avg IDO cons

23.205

L/Day

Total IDO cons

23.203

L

IDO price

9800

IDR/L

IDO cost

2217:409.000

IDR/Day

IDO total cost

2217.409,000

IDR

Loss Production':

@ 71 cement Production

T2. Cement Mill Operation

@ T2 cement Production

F]

Rotary Packer Line#1

[ Rotary Packer Line#2

SOLUSI BANGUN
\' INDONESIA

31.08.2023 08:45

Interval From (35,08 2023 00%

=]

70 (30,06.2023 00000 ) 3

Period (Primary log valu v

(Activate) [<ontn [ <weer | <0ay | osay | Bar> [ wieercs [ wionin> |

Production

29.08.2023 00:00
29.08.2023 00:01
29.08.2023 00:02
29.08.2023 00:03
29.08.2023 00:04
29.08.2023 00:05
29.08.2023 00:06
29.08.2023 00:07
29.08.2023 00:08
29.08.2023 00:09
29.08.2023 00:10
29.08202300:11
29.08.202300:12
29.08.2023 00:13
29.08.2023 00:14
29.08202300:15
29.08.2023 00:16
29.08.2023 00:17
29.08.2023 00:18
29.08.202300:19
29.08.2023 00:20
29.08.2023 0021
8.2023 00:22
29.08.202300:23

0.02 287.

57.7}

7.9]
58.3)
57.4]
56.3]
55.3}
541
520f

276
232
278
26
250
248
208
246
217
25 3
26 5
223
224
272
74
70
226
227
25 8
o6 3
2ss
211
02
pso

536

| Consumpton [ Qualty [ Process _ |Silos e

= : Hﬁn

26591

26594 02 54 02 11260
26594 02 54 02 11258 1.1258 04
26590 02 53 02 11263 11259 04
26594 02 54 02 11258 1.1231 04
26591 02 53 02 11256 1.1230 04
26596 02 54 02 11256 1.1230 04
26586 02 53 02 11258 1123105
26627 02 57 02 11270 1.1

26632 02 57 02 11274 11

26642 02 58 02 11280 1.1

26648 02 59 02 11287 1125300
26650 02 59 02 11282 1.1249 00
26656 02 59 02 11283 00
26656 02 59 02 11285 00
26652 02 59 02 11289 00
26657 02 59 02 11284 1125100
26658 02 59 02 11283 1.1251 00
26648 02 59 02 11287 1.1254 00
26636 02 58 02 11278 11246 01
26625 02 56 02 11270 1.1239 02
26611 02 55 02 11261 1123203
26583 02 53 02 11258 1.1231 05
26604 02 55 02 11265 1.1236 03

0.00 0.00
92 000000
9.4 0.000.00
93 007167
95 049113
99 050114
93
103050114
47 051124
37 050122

1 20 052130

07 053133
10 051129
0.1 051130
047120
051130
052132
050128
05 051129
29 052129
49 053128
72 054128
105 0.53 120
77 054126

002
002
002
002
002
002
002
002
002

Cement Product Loss

ltems

Value

unit

Clinker Product

4.000

t/day

Clinker Factor

60

%

Clinker Lost

13.713

t/day

Cement Lost

22.856

t

2079
22081

23081

23081

23082
23084
24085
24085
24085
24085
24085
24085
24085

7 209
71209
;209
2 210
209
X 208
207
2 207
205
37 4352 208
3.8 437¢ 207
3.8 433¢ 207
3.9 4362 206

Classifier| Fan

79 1667
79 167¢
79 1672
79 167¢
79 1667
79 166¢
79 1657
79 1645
791672
79 166%
79 165¢
79 1662
79 165¢
79 1657
79 165¢

79 165¢

002
0.02
002
0.02
002
0.02
002
0.02
002
0.02
002
0.02
002
0.02
002
0.02
002
0.02
002
0.02
002
0.02

002
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Cement Lost Product :
SIG
COGM DASHBOARD

«

Produksi Terak (ton) 216,316 173,700 1,410,306 1,385,617 2,479,879 2,479,879
Produksi Semen (ton} 201,157 181,876 1,293,302 1,209,482 2,223,443 2,223,848
Penjualan Terak (ton) 63,086 85,000 433,561 531,309 823,561 921,309
Produksi Semen + Penjualan Terak (ton) 264,244 266,876 1,726,863 1,740,790 3,047,010 3,144,757
(Rp Juta)
Bahan Baku & Penolong 14,603 15,957 94,516 112,960 175,134 202,078
Bahan Bakar 34,319 35,318 275,750 289,917 480,024 508,254
Energi Listrik 23,831 19,923 153,398 149,257 267,556 267,910
Pemeliharaan 9,309 10,424 64,278 66,263 114,837 118,388
Tenaga Kerja 12,204 9,924 67,330 70,093 118,957 120,341
Deplesi, Penyusutan & Amortisasi 12,685 12,048 86,286 84,317 146,527 144,558
Urusan Umum Adm., 2,240 2,213 15,002 14,300 25,635 25,533
Pajak Asuransi 5,853 6,022 41,324 44,069 74,291 78,004
Total 115,644 111,828 797,883 831,783 1,402,961 1,466,166
(Rp/Ton produk)
Bahan Baku & Penolong 55,264 59,790 54,733 64,890 57,477 64,259
Bahan Bakar 129,878 132,338 159,682 166,543 157,539 161,620
Bahan Bakar (Rp/ton terak) 158,581 203,327 195,525 209,233 193,567 204,951
Energi Listrik 90,186 74,653 88,830 85,741 87,808 85,193
Pemeliharaan 37,499 39,059 37,222 38,068 37,688 37,646
Tenaga Kerja 46,185 37,184 38,990 40,265 39,041 38,299
Deplesi, Penyusutan & Amortisasi 48,004 45,145 49,967 48,436 48,089 45,968
Urusan Umum Adm. 8,476 8,292 8,688 8,559 8413 8,119
o Pajak Asuransi 22,150 22,563 23,930 25,315 24,382
Egyx?nd Total 437,642 419,025 462,042 477,819 460,438 466,226
Nite ! perhitungan Rp/ton semen melibatkan penjuslan terak sebagai tambahan praduksi semen
Items Value unit
Cement

Margin Cement Product Price

466.226

IDR/t

Price 2023

Total Cement lost

10.655.854.244

IDR

Dari perhitugan tersebut dapat diketahui-bahwa kerugian yang ditimbulkan akibat

kiln stop "diantaranya: konsumsi.IDQ selama,proses heating up dibutuhkan
sebanyak 23,205 liter dengan cost total sebesar Rp. 227,409,00. Dan total lost

production semen pada kasus tersebut sebanyak 22,856 tondengan total cement lost

sebesar Rp. 10.655.854.244.
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§am§an 4. List Sinyal Interlock Setting Actual
oS
ACTUAL LIMIT VALUE
NO TEQUIPMENT | SIGNAL DESCRIPTION
Ha H1 H2

1 92-BE1 TU PV Bucket elevator motor winding U $'392-
- temp. BE1.TU PV:AISLimitAndUnit:AlSLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2

: ¢ $392-
7 Bucket elevator motor winding V temp. | BELTV PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2

TW PV Bucket elevator motor winding W $'392-
- temp. BEL.TW PV:AISLimitAndUnit:AlISLimitAndUnit" A2 Limit H1 | A1 Limit H2

2 @422-FN1 NA PV Kiln filter.fan.motor.bearing. NDE $422-
— vibration EN1.NA PV:AISLimitAndUnit:AlSLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2

NB PV Kiln filter fan.motor bearing DE $'422-
- vibration FN1.NB PV:AISLimitAndUnit:AlISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2

N : o $422-
NG PV | Kiln e mraton FNLNC PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit A2 Limit H1 | AL Limit H2

n : — $422-
ND_PV | Kilngilieyiibeeli e Eatiog FN1.ND-PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit A2 Limit H1 | AL Limit H2

n . $422-
TA_PV | Kilnfilterfan motor bearing NDE temp 1o\ ) 15 pveais| imitAndUnit: AISLimitAndUnit A2 Limit H1 | A1 Limit H2

n . $422-
TB_PV | Kilnfilterfan motor bearing DEtemp L enq 15 pv:AlSLimitAndUnit: AISLimitAndUnit A2 Limit H1 | A1 Limit H2

n . $422-
&V | Kiniegenkesinodibaignb FNL.TC PV:AISLimitAndUnit: AlSLimitAndUnit A2 Limit H1 | AL Limit H2

N . $'422-
VR | KIS RC i Seri ENL.TD_PV:AISLimitAndUnit: AlSLimitAndUnit A2 Limit H1 | AL Limit H2

B - $422-
TUZPV, | Kilnfilterfan motor winding U temp ™ 19 1y py: AlSLimitAndUnit: AlSLimitAndUnit A2 Limit H1 | AL Limit H2

B . $422-
TV_PY{ WK e e e S ENL.TV. PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit A2 Limit H1 | A1 Limit H2
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5 3
3
ACTUAL LIMIT VALUE
NO ©EQUIPMENT | SIGNAL DESCRIPTION
H1 H1 H2
TW_PV | Kiln filter fan motor winding W temp $a22- ™y, . - . - .
- FN1.TW PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
W - $'422-
TX_PV. gt ian cool air inlet temp FNL.TX_PV:AISLimitAndURit:AISLimitAndUnit A2_Limit H1 | A1 Limit_H2
e : $'422-
- TY gl iter tanguuuutiet temp ENLTY \PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit A2 Limit_H1 | AL Limit_H2
3 W432-BE1 TU pv Bucket elevator motor winding U $'432-
e temp. BE1.TU PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TV_PV o P43 . P : - -
- Bucket elevator motor winding V.temp. | BE1.TV._PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TW PV Bucket elevator motor winding W $'432- B _ . _ . o
- temp. BELTW PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
4 | 442-FN1 NA PV $'442-
— Kiln' ID motor bearing DE vibration FN1.NA PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
NB_PV : . o $'442- i | o ) - -
- Kiln ID motor bearing NDE vibration FN1.NB PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
NC PV | . . o REEP” . T . - -
- Kiln ID fan bearing DE vibration FN1.NC PV:AISLimitAndUnit; AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
ND PV | . . o Siddy - T . - -
- Kiln ID fan bearing DE vibration FN1.ND PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit! A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TA_PV , _ $'442- ) 3 , - : i -
e Kiln ID motor bearing DE temp EN1.TA PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TBPV | . i - | . - -
- Kiln' ID motor.bearing:NDE.temp FN1.TB PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TC. PV . : $'442- . | Y . . .
. Kiln ID fan bearing DE temp FN1.TC PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2 Limit_ H1 | A1 Limit_H2
TD_RV . - $'442- . | y 4 . - I
- Kiln ID fan bearing NDE temp FN1.TD PV:AISLimitAndUnit:AlSLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
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ACTUAL LIMIT VALUE
NO ©EQUIPMENT | SIGNAL DESCRIPTION
H1 H1 H2
TU_PV . . $'442- a, , . . - -
- Kiln ID.fan_motor winding U temp. FN1.TU_PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit_H2
TV_PV S . $'442- o : . . . o
- Kiln'ID fan motor winding V temp. EN1.TV_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit_H2
TW.PVA N gy - i N . - .
4 Kiln ID fan motor winding W temp. FNLTW_ PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit_ H1 | A1 Limit_H2
. - $'442-
¥V | Kin b fan Sqgugp temp ENLTX_PV:AISLimitAndUnit:AlSLimitAndunit A2 Limit_H1 | AL Limit_H2
i ; $'442-
TY_PV | Kilngde e il ENL.TYZPV-AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit A2 Limit H1 | AL Limit H2
5 | 452-BL1 TA PV $'452-
- Rotor blower NDE temperature BLLTA PV:AISLimitAndUnit:AlSLimitAndUnit' A2_Limit_ H1 | Al_Limit_H2
TB_PV iy - T . - .
- Rotor blower DE temperature BL1.TB: PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TU_PV . $'452- 9" . o ) . -
- Rotor blower winding U temp. BL1.TU PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TV_PV . $'452- - . - . . -
- Rotor blower winding V temp. BL1.TV_ PV:AISLimitAndUnit: AlSLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TW_PV . $'452- . _ o ) - -
- Rotor blower winding W temp. BL1.TW PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit! A2 Limit H1 | A1 Limit H2
6 | 462-MD1 NA PV Kiln'main drive 1 bearing NDE $'462-
— vibration MD1.NA_PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2_Limit H1 | A1 Limit_H2
NBLPV | . i " T . - -
= Kiln_main drive 1 bearing DE vibration, | MD1.NB PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TAPY | . 62 - A . - -
= Kiln_main drive 1 bearing NDE temp: MD1.TA PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TB RV L. . >z . " 7 . - -
- Kiln main drive 1 bearing DE temp. MD1.TB PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
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ACTUAL LIMIT VALUE
NO ©OEQUIPMENT | SIGNAL DESCRIPTION
H1 H1 H2
TUPV | = $462- ~ o . - .
- Kiln main drive 1 winding U temp MD1.TU_PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit_H2
VPV | .. - $462- - N . - .
- Kiln'-main drive 1 winding V temp MD1.TV_PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit_H2
Wl N SN2 - i . - .
2 4 Kiln main drive 1 winding W temp MD1.TW. PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit_ H1 | A1 Limit_H2
7 W462-MD2 NA PV Kiln main drive 2 bearing NDE $'462-
e vibration MD2.NA PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
NBPV |, . . W AFS i S : - .
- Kiln'main drive 2 bearing DE vibration | MD2.NB_PV:AISLimitAndUnit.AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | Al_Limit_H2
TA_PV , o _ $'462- y _ - _ _ :
— Kiln_-main drive 2 bearing NDE temp.. | MD2.TA_PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TBPV | o o . T o T . - .
- Kiln_-main drive 2 bearing DE temp. MD2.TB_PV:AlISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TUPV |0 o . 255 s e_— ! - .
- Kiln main drive 2 winding U temp MD2.TU PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
VPV [ - Si0s - T . - .
- Kiln main drive 2 winding V temp MD2.TV_PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
WPV | . Siloss " I . - .
- Kiln main drive 2 winding W temp MD2.TW_PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
8 | 472-FA1 TA PV $'472-
e Blower bearaing NDE temp FAL1.TA. PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TB PV . i - T . - -
s Blower bearaing DEtemp FAL1.TB PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TU. PV . $472- o | Y . . .
= Blower winding U temperature FAL.TU PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TV_RV o $'472- L . Yy 4 . - I
- Blower winding V temperature FAL1.TV PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
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ACTUAL LIMIT VALUE
NO ©OEQUIPMENT | SIGNAL DESCRIPTION
H1 H1 H2
TW_PV . $'472- Ny ) . . . .
- Blower.winding W temperature FALTW_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit_H2
9 72-FA2 TA PV $'472-
- Blower bearaing NDE temp FA2.TA_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | Al_Limit_H2
TB_PV . $'472- . . N, . - -
. 7 Blower bearaing DE temp FAL1.TB_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | Al_Limit_H2
TU PV 9 R4 e . - .
e Blower winding U temperature FA2.TU_PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndunit' A2 Limit_ H1 | A1 Limit_H2
TV_PV $'472-
- Blower winding V temperature FA2.TV_PV:AISLimitAndUnit.AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | Al_Limit_H2
TW_PV . $'472- y | . ) - .
- Blower winding W temperature FA2.TW _ PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
10 | 472-FAS TA PV $472-
- Blower bearaing NDE temp FA3.TA PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TB_PV : $'472- i . . ) . -
- Blower bearaing DE temp FA3.TB_PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit! A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TU_PV o $'472- - , - : i -
- Blower winding U temperature FA3.TU PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TV_PV o $472- . . - ! i -
- Blower winding V temperature FA3.TV PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TW_PV . $'472- \ N | . : - -
- Blower winding W temperature FA3.TW_PV:AlISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
11 | 472-FA4 TA PV $'472-
s Blower bearaing NDE temp FA4.TA PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TB. PV ; $'472- . . N . - .
= Blower bearaing DE temp FA4.TB PV:AISLimitAndUnit:AlSLimitAndUnit' A2 Limit_ H1 | A1 Limit_H2
TU_PV - $'472- . | Y 4 . . -
- Blower winding U temperature FA4.TU PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
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ACTUAL LIMIT VALUE
NO ©OEQUIPMENT | SIGNAL DESCRIPTION
H1 H1 H2
. TV_PV . $472- Sy . . . - .
- Blower.winding V temperature FA4.TV_PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit_ H1 | A1 Limit_H2
TW_PV - $'472- . s . . - oo
i - Blower winding W temperature FA4.TW_PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit_H2
12 P472-FA5 TA PV $'472-
. 7 Blower bearaing NDE temp FA5.TA_PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | Al_Limit_H2
TB PV : R4 i e . - .
i Blower bearaing DE temp FA5.TB_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAnduUnit’ A2 Limit_ H1 | A1 Limit_H2
TU_PV - P41 . P : - -
- Blower winding U temperature FA5.TU_PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit! A2 Limit H1 | Al_Limit_H2
TV_PV S $'472- B . . . . -
- Blower winding V temperature FAS5.TV PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TW_PV — $472- N | . ) - .
- Blower winding W temperature FA5. TW_PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
13 | 472-FAG TA PV $'472-
- Blower bearaing NDE temp FA6.TA PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit! A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TB_PV . $'472- . . e ) - .
- Blower bearaing DE temp FA6.TB_PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TU_PV — $472- . | . ! - -
- Blower winding U temperature FA6.TU PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit! A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TV_PV . $'472- h | ) . 5 - .
w Blower winding V temperature FAG6.TV. PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TW_PV N $'472- . | - . . -
= Blower winding W temperature FA6.TW PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
14 | 472-FA7 TA PV $'472-
= Blower bearaing NDE temp FA7.TA PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TB_PV : $'472- L . Yy 4 . - -
- Blower bearaing DE temp FA7.TB PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
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ACTUAL LIMIT VALUE
NO ©OEQUIPMENT | SIGNAL DESCRIPTION
H1 H1 H2
TU_PV . $'472- o, ) . ) - .
- Blower.winding U temperature FA7.TU_PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit_H2
TV_PV - $'472- L X . . L o
- Blower winding V temperature FA7.TV_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit_H2
TW_PV. . $'472- . . W . - .
_ F Blower winding W temperature FA7.TW_PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | Al_Limit_H2
15 W472-FA8 TA PV $472-
i Blower bearaing NDE temp FA8.TA PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAnduUnit’ A2 Limit_ H1 | A1 Limit_H2
TB_PV . P44 i M : - -
- Blower bearaing DE temp FA8.TB_PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | Al_Limit_H2
TU PV e $'472- N | e . . o
- Blower winding U temperature FA8.TU PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TV_PV — $472- o . e . - -
- Blower winding V temperature FA8.TV. PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TW_PV — $'472- i | o ) - .
- Blower winding W temperature FA8.TW_ PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
16 | 472-FA9 TA PV $'472-
- Blower bearaing NDE temp FA9.TA PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TB_PV . $472- . . e ! - .
- Blower bearaing DE temp FA9.TB PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit’ A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TU_PV K $'472- ) ¥ , - : i -
i Blower winding U temperature FA9.TU. PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TV_PV N $'472- . . - . . -
i Blower winding V temperature FA9.TV PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TW_PV . $472- . | y . . -
b Blower winding W temperature FA9.TW_PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
17 | 472-FN1 NA PV $'472-
- Cooler fan motor vibration EN1.NA PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
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ACTUAL LIMIT VALUE
NO ©EQUIPMENT | SIGNAL DESCRIPTION
H1 H1 H2
NB_PV s $a72- ., o . - .
- Cooler.fan motor vibration FN1.NB_ PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
NC_ PV . . $472- I : L . L _—
- Cooler fan vibration FN1.NC PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
ND_PV S $'472- o , N . - .
- Cooler fan vibration FN1.ND PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TA PV : 4 % o . - .
i Cooler fan motor bearing NDE temp FN1.TA PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit’ A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TB_PV = P4 7e - ' . : L _—
- Cooler fan motor bearing DE temp FN1.TB PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TC_PV . paizg y T . . -
- Cooler fan bearing DE temp FNL.TC PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TD_PV : $472- o | . , - -
- Cooler fan bearing NDE temp FN1.TD. PV:AlISLimitAndUnit; AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TU_PV o $'472- 1 | . . - .
- Cooler fan winding U temp FN1.TU PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TV_PV . $'472- - . . j i :
- Cooler fan winding V temp FN1.TV_ PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TW_PV o $472- . _ . ; - -
- Cooler fan winding W temp FN1.TW_PV:AISLimitAndUnit:AlISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
18 | 482-FN1 TU PV $'482-
— Fan winding U temp EN1.TU.PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TV_PV L $'482- . _ . . - ,
i Fan winding V temp FN1.TV PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TW_PV . $'482- . , y . . .
b Fan winding W.temp FN1.TW_PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
19 | 482-BL1 TA BV $'482-
- Rotor blower NDE temp BL1.TA PV:AISLimitAndUnit: AlISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
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ACTUAL LIMIT VALUE
NO ©OEQUIPMENT | SIGNAL DESCRIPTION
H1 H1 H2
TB_PV $482- >, o . - .
- Rotor blower NDE temp BL1.TB_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TU PV oo $482- L : . . L .
- Rotor blower winding U temp. BL1.TU PV:AISLimitAndUnit:AlISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TV_PV " SN . e N\ . - -
5 Rotor blower winding V. temp. BL1.TV_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit H1 | A1l Limit_H2
TW. PV - ko ™ I . - .
= Rotor blower winding' W temp. BL1.TW PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
20 92-AC1 TU PV $'492-
- Apron conveyor winding U temp. AC1.TU PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TV_PV - paog y T . . -
- Apron conveyor winding V temp ACLTV PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2
TW_PV . i Y P . - .
- Apron conveyor winding W temp AC1.TW_PV:AISLimitAndUnit: AISLimitAndUnit' A2 Limit H1 | A1 Limit H2

Lampiran 5. List Sinyal Setting Limit Status

N | EQUIPME | SIGN Lo
o NT AL STATUS
CHK OVR ouT
TU_P | $392-BE1.TU_PV:IntPar.BIkHILim2' | $'392-BE1.TU_PV:lO.Signal.Forced' | $'392-BE1.TU_PV:IntPar.HiLim2'
\ = False = False <= 140.
TV_P. | $392-BE1.TV_PV:IntPar.BlkHiLim2" | $392-BE1.TV_PV:IO.Signal.Forced' | $'392-BE1.TV_PV:IntPar.HiLim2'
392-BE1 s - =
\Y/ = False = False <= 140.
TW_P | $'392-BE1.TW_PV:IntPar.BlkHiLim2' | $'392-BE1.TW_PV:IO.Signal.Forced' | $'392-BE1.TW_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
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' N QUIPME | SIGN LIMIT
o NT AL STATUS
CHK OVR ouT
2 NA_P | $'422-FN1.NA_PV:IntPar.BIkHILIm2" | $'422-FN1.NA._PV:lO.Signal.Forced' | $'422-FN1.NA_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <=5,
= NB_P | $'422-FN1.NB_PViIntPar.BIkHILim2' | $'422-FN1.NB_PV:10.Signal.Forced' | $'422-FN1.NB_PV:IntPar.HiLim2'
= V = False = False <=5.
‘3 NC_P | $'422-EN1.NC_PV:IntPar.BIkHiLim2" | $'422-FN1.NC_PV:IO.Signal.Forced" | $'422-FN1.NC_PV:IntPar.HiLim2'
D \Y = False = False <=8.9.
=. ND_P.| $422-FN1.ND_PV:IntPar.BIkHiLim2' | $'422-FN1.ND.PV:10.Signal.Forced' [ $'422-FN1.ND_PV:IntPar.HiLim2'
o v = False = False <=8.9.
§ TA P | $422-FN1.TA_PViIntPar.BIkHiLim2' ' | $'422-FN1.TA_PV:10.Signal.Forced' | $'422-FN1.TA_PV:IntPar.HiLim2'
- \Y = False = False <= 90.
V) TB_P | $'422-FN4:TBuPV:intPar:BlkHikim2" (+$'422-FN1.TB:PV:10:Signal.Forced' | $'422-FN1.TB._PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 90.
429-FN1 TC P | $422-FN1.TC_PV:IntPar.BlkHiLim2" | $422-FN1.TC PV:lO.Signal.Forced' | $422-FN1.TC_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <=90.
TD_P | $422-FN1.TD_PV:IntPar.BIKHILIm2" | $'422-FN1.TD. PV:10.Signal.Forced' | $422-FN1.TD_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <=90.
TU P | $422-FN1.TU_PV:IntPar.BIkHILIim2' | $'422-FN1.TU_PV:10.Signal.Forced' | $'422-FN1.TU PV:IntPar.HiLim2'
V = False =False <= 140.
TV_P | $422-FN1.TV_PV:IntPar.BlkHiLim2' | $422-FN1.TV_PV:IO:Signal.Forced' | $'422-FN1.TV_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
TW_P | $'422-FN1.TW_PV:IntPar.BlkHiLim2" | $422-FN1.TW_PV:IO.Signal.Forced' | $'422-FN1.TW_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
TX_P | $422-FN1.TX_PV:IntPar.BIkHiLim2' | $'422-FN1.TX_ PV:lIO.Signal.Forced' | $'422-FN1.TX_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <=75.
TY_P | $422-FN1.TY_PV:IntPar.BIkHIiLim2' | $422-FN1.TY_PV:1O.Signal.Forced' | $'422-FN1.TY_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 90.
3 TU_P. | $'432-BEL1.TU_PV:IntPar.BlkHiLim2" | $432-BE1.TU_PV:IO.Signal.Forced' | $432-BE1.TU_PV:IntPar.HiLim2'
432-BE1 Y = False A = False | <= 140. -
TV_P | $'432-BEL1.TV_PV:IntPar.BIkHiLim2' | $432-BE1.TV_PV:IO.Signal.Forced' | $'432-BE1.TV_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
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*N EQUIPME SIGN LIMIT
o NT AL STATUS
= CHK OVR ouT
1) TW_P | $432-BE1.TW_PV:IntPar.BlkHiLim2"' | $'432-BE1.TW._PV:lO.Signal.Forced' | $'432-BEL1.TW_PV:IntPar.HiLim2'
=) V = False = False <= 140.
4 5= NA_P | $'442-FN1.NA_PViIntPar.BIkHILim2' | $'442-FN1.NA_PV:10.Signal.Forced' | $'442-FN1.NA_PV:IntPar.HiLim2'
= \% = False = False <=5,
‘3 NB P | $'442-FN1.NB_PV:IntPar.BIkHIiLim2" | $'442-FN1.NB_PV:I0.Signal.Forced" | $'442-FN1.NB_PV:IntPar.HiLim2'
D \Y = False = False <=5.
=. NC_P. | $442-FN1.NC_PV:IntPar.BIkHiLim2' | $'442-FN1.NC.PV:10.Signal.Forced' [ $'442-FN1.NC_PV:IntPar.HiLim2'
o v = False = False <=8.9.
§ ND.P | $'442-FN1.ND_PV:IntPar.BIkHiLim2' ' | $'442-FN1.ND_PV:10.Signal.Forced' | $'442-FN1.ND_PV:IntPar.HiLim2'
- \Y = False = False <=8.9.
V) TA P | $'442-FNL:TA=PV:intPar:BlkHikim2" (+$'442-FN1.TA-PV:10:Signal.Forced' | $'442-FN1.TA_ PRV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 90,
TB_P | $'442-FN1.TB_PV:intPar.BlkHiLim2" | $442-FN1.TB_PV:lO.Signal.Forced' | $'442-FN1.TB_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 90.
242-EN1 TC_P | $442-FN1.TC_PV:IntPar.BIKHILIm2" | $'442-FN1.TC_PV:10.Signal.Forced' | $442-FN1.TC_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 90.
TD_P | $'442-FN1.TD_PV:IntPar.BIkHILIim2' | $'442-FN1.TD_PV:10.Signal.Forced' | $'442-FN1.TD_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <=90.
TU P | $442-FN1.TU_PV:IntPar.BIkHILIm2' | $442-FN1.TU_PV:10:Signal.Forced' | $'442-FN1.TU_PV:IntPar.HiLim2'
\ = False = False <= 140.
TV._P | $442-FN1.TV_PV:IntPar.BlkHiLim2" | $442-FN1.TV_PV:IO.Signal.Forced' | $'442-FN1.TV_PV:IntPar.HiLim2'
\ = False = False <= 140.
TW_P | $442-FN1.TW_PV:IntPar.BlkHiLim2' | $'442-FN1.TW_PV:IO.Signal.Forced' | $'442-FNL1.TW_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140,
TX_P | $442-FN1.TX_PV:IntPar.BIkHIiLim2' | $442-FN1.TX_PV:IO.Signal.Forced' | $'442-FN1.TX_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <=75.
TY_P . | $442-FN1.TY_PV:IntPar.BIkHiLim2" | $442-FN1.TY_PV:IO.Signal.Forced' | $'442-FN1.TY_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 90.
5 TA P | $452-BL1.TA PV:IntPar.BlkHiLim2' | $452-BL1.TA PV:IO.Signal.Forced' | $'452-BL1.TA PV:IntPar.HiLim2'
452-BL1 & - y
V = False = False <= 90.
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' N EQUIPME SIGN LIMIT
o NT AL STATUS
= CHK OVR ouT
) TB_P | $'452-BL1.TB_PV:IntPar.BIkHiLim2" | $'452-BL1.TB.PV:lO.Signal.Forced' | $'452-BL1.TB_PV:IntPar.HiLim2'
§ V = False = False <= 90.
= TU_P | $452-BL1.TU” PV:iIntPar.BlkHiLim2' | $'452-BL1.TU_PV:IO.Signal.Forced' | $'452-BL1.TU_PV:IntPar.HiLim2'
= V = False = False <= 140.
¢3 TV_P | $452-BL1.TV_PV:IntPar.BIKHiLim2' " | $'452-BL1.TV_PV:10.Signal.Forced' | $'452-BL1.TV_PV:IntPar.HiLim2'
D \Y = False = False <= 140.
=. TW_P.| $452-BL1.TW_PV:IntPar.BlkHiLim2' | $'452-BL1.TW.PV:10.Signal.Forced' | $452-BL1.TW_PV:IntPar.HiLim2'
- V = False = False <= 140.
6 § NA.P | $'462-MD1.NA_PV:IntPar.BIkHiLim2' | $'462-MD1.NA_PV:10.Signal.Forced' | $'462-MD1.NA_PV:IntPar.HiLim2'
= \ = False = False <=5.
) NB_P | $'462-MDL:NBxPV:intPar:BlkHiLim2' |+$'462-MD1.NB: PV:lO:Signal.Forced' | $'462-MD1.NB PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <=5.
TA P | $462-MD1.TA PV:intPar.BIkHiLim2" | $462-MD1.TA PV:1O.Signal.Forced' | $462-MD1.TA PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 90.
TB_P | $462-MD1.TB_PV:IntPar.BIkHILim2" | $'462-MD1.TB_PV:10.Sighal.Forced' | $462-MD1.TB_PV:IntPar.HiLim2'
462-MD1 s - -
V = False = False <= 90.
TU P | $462-MD1.TU_PV:IntPar.BIkHiLim?2' | $'462-MD1.TU_PV:lO.Signal.Forced' | $'462-MD1.TU_PV:IntPar.HiLim2'
V = False =False <= 140.
TV_P | $462-MD1.TV_PV:IntPar.BlkHiLim2' | $462-MD1.TV_PV:I0.Signal.Forced' | $'462-MDL1.TV_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
TW_P | $'462-MD1.TW_PV:IntPar.BlkHiLim2' | $462-MD1.TW_PV:I0.Signal.Forced' | $'462-MD1.TW_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
7 NA_P | $'462-MD2.NA_PV:IntPar.BlkHiLim2' | $'462-MD2.NA_PV:10.Signal.Forced' | $'462-MD2.NA_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <=5.
NB_P | $'462-MD2.NB_PV:IntPar.BIkHiLim2' | $'462-MD2.NB_PV:10.Signal.Forced' | $'462-MD2.NB_PV:IntPar.HiLim2'
462-MD2 Y = False _ = False <=5, -
TA P | $462-MD2.TA_PV:IntPar.BlkHiLim2' | $462-MD2.TA_PV:lO.Signal.Forced' | $'462-MD2.TA_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 90.
TB_P | $'462-MD2.TB_PV:IntPar.BIkHiLim2' | $462-MD2.TB_PV:IO.Signal.Forced' | $'462-MD2.TB_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 90.
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>N .QUIPME SIGN LIMIT
o NT AL STATUS
. CHK OVR ouT
TU_P | $462-MD2.TU_PV:IntPar.BlkHiLim2' | $'462-MD2.TU._PV:lO.Signal.Forced' | $462-MD2.TU_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
- TV_P | $462-MD2.TV_PV:IntPar.BIkHIiLim2' | $462-MD2.TV_PV:10.SignalForced' | $462-MD2.TV_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
TW_P | $462-MD2.TW_PV:IntPar.BIkHiLim2' | $462-MD2.TW_PV:10.Signal.Forced"s| $'462-MD2.TW_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <=140.
8 =. TA _P.| $472-FA1.TA _PVintPar.BIkHiLim2' | $'472-FAL.TA.PV:I0.Signal.Forced' | $472-FA1.TA_PV:IntPar.HiLim2'
o v = False = False <= 90,
§ TB_P | $472-FA1.TB_PV:IntPar.BlkHiLim2' = | $'472-FAL.TB_PV:lO.Signal.Forced' | $472-FA1.TB_PV:IntPar.HiLim2'
- \Y = False = False <= 90.
Y] 472-EAL TU P | $'472-FALTU-PV:intPar:BlkHikim2" (+$'472-FA1.TU-PV:10:Signal.Forced' | $472-FAL1.TU_PRV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
TV_P | $472-FAL.TV_PV:intPar.BlkHiLim2" | $472-FAL.TV_PV:lO.Signal.Forced' | $472-FAL1.TV_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
TW_P | $472-FAL.TW_PV:IntPar.BlkHiLim2" | $'472-FA1.TW_PV:IO.Signal.Forced' | $'472-FA1.TW_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
9 TA P | $472-FA2.TA PV:IntPar.BIkHILIm2' | $472-FA2.TA PV:lO.Signal.Forced' | $'472-FA2.TA PV:IntPar.HiLim2'
\ = False =False <= 90.
TB_P | $472-FA2.TB_PV:IntPar.BIkHILIm2" | $472-FA2.TB_PV:10:Signal.Forced' | $'472-FA2.TB_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <=90.
TU P | $472-FA2.TU_PV:IntPar.BlkHiLim2" | $472-FA2.TU_PV:IO.Signal.Forced' | $'472-FA2.TU_PV:IntPar.HiLim2'
472-FA2 s i C
V = False = False <= 140.
TV_P | $472-FA2.TV_PV:IntPar.BIkHILim2" | $472-FA2.TV_PV:10.Signal.Forced' | $'472-FA2.TV_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
TW_P | $472-FA2.TW_PV:IntPar.BIkHILim2' | $472-FA2.TW_PV:1O.Signal.Forced' | $'472-FA2.TW_PV:IntPar.HiLim2'
\% = False = False <= 140.
10 TA_P . | $472-FA3.TA_PV:IntPar.BIkHiLim2" | $472-FA3.TA_PV:lO.Signal.Forced' | $472-FA3.TA_PV:IntPar.HiLim2'
472-FA3 Y = False A = False | <= 90. -
TB_P | $'472-FA3.TB_PV:IntPar.BlkHiLim2' | $472-FA3.TB_PV:IO.Signal.Forced' | $'472-FA3.TB_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 90.
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TU_P | $472-FA3.TU_PV:IntPar.BlkHiLim2' | $'472-FA3.TU.PV:IO.Signal.Forced' | $'472-FA3.TU_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
- TV_P | $472-FA3.TV_PViIntPar.BIKHILIm2' | $472-FA3.TV_PV:10.Signal.Forced' | $'472-FA3.TV_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
TW_P | $472-FA3.TW_PV:IntPar.BIkHILim2" | $472-FA3.TW_PV:10.Signal.Forced" | $'472-FA3.TW_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <=140.
11 =. TA P | $472-FA4A.TA PVintPar.BIkHiLim2' | $'472-FA4.TA.PV:10.Signal.Forced' | $472-FA4.TA_PV:IntPar.HiLim2'
o v = False = False <= 90,
§ TB_P | $472-FA4.TB_PV:IntPar.BlkHiLim2' ' | $'472-FA4.TB_PV:IO.Signal.Forced' | $'472-FA4.TB_PV:IntPar.HiLim2'
- \Y = False = False <= 90.
Y] 472-EAA TU P | $'472-FA4:TU-PV:intPar:BlkHikim2" (+$'472-FA4. TU-PV:10:Signal.Forced' | $472-FA4.TU_PRV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
TV_P | $472-FA4.TV_PV:intPar.BIkHiLim2" | $472-FA4.TV_PV:10.Signal.Forced' | $'472-FA4.TV_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
TW_P | $472-FA4.TW_PV:IntPar.BIkHILIm2" | $'472-FA4.TW_PV:I0O.Signal.Forced' | $'472-FA4.TW_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
12 TA P | $472-FAS5.TA PV:IntPar.BIkHILIm2' | $'472-FA5.TA_ PV:lO.Signal.Forced' | $'472-FA5.TA PV:IntPar.HiLim2'
\ = False =False <= 90.
TB_P | $472-FA5.TB_PV:IntPar.BIkHILim2" | $472-FA5.TB_PV:10:Signal.Forced' | $'472-FA5.TB_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <=90.
TU P | $472-FA5.TU_PV:IntPar.BlkHiLim2" | $472-FA5.TU_PV:IO.Signal.Forced' | $'472-FA5.TU_PV:IntPar.HiLim2'
472-FA5 s i C
V = False = False <= 140.
TV_P | $472-FA5.TV_PV:IntPar.BIkHILim2" [ $472-FA5.TV_PV:10.Signal.Forced' | $'472-FA5.TV_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
TW_P | $472-FA5.TW_PV:IntPar.BIkHILim2' | $472-FAS5.TW_PV:1O.Signal.Forced' | $'472-FA5.TW_PV:IntPar.HiLim2'
\% = False = False <= 140.
13 TA_P . | $472-FA6.TA_PV:IntPar.BIkHiLIm2" | $472-FA6.TA_PV:1O.Signal.Forced' | $472-FA6.TA_PV:IntPar.HiLim2'
472-FA6 L = False A = False _ <= 90. -
TB_P | $'472-FA6.TB_PV:IntPar.BlkHiLim2' | $'472-FA6.TB_PV:lO.Signal.Forced' | $'472-FA6.TB_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 90.
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>N .QUIPME SIGN LIMIT
o NT AL STATUS
. CHK OVR ouT
TU_P | $472-FA6.TU_PV:IntPar.BlkHiLim2' | $'472-FA6.TU.PV:IO.Signal.Forced' | $'472-FA6.TU_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
- TV_P | $472-FA6.TV_PViIntPar.BIKHILIm2' | $'472-FA6.TV_PV:10.Signal.Forced' | $'472-FA6.TV_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
TW_P | $472-FA6.TW_PV:IntPar.BIKHILIim2" | $'472-FA6.TW_PV:10.Signal.Forced" | $'472-FA6.TW_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <=140.
14 B. TA_P_ | $472-FA7.TA_RPVilntPar.BIkHiLim2' | $'472-FA7.TA.PV:I0.Signal.Forced' | $472-FA7.TA_PV:IntPar.HiLim2'
o v = False = False <= 90,
§ TB_P | $472-FA7.TB_PV:IntPar.BlkHiLim2' ' | $'472-FA7.TB_PV:IO.Signal.Forced' | $'472-FA7.TB_PV:IntPar.HiLim2'
- \Y = False = False <= 90.
Y] 472-EAT TU P | $'472-FA7.TU-PV:intPar:BlkHikim2" (+$'472-FA7.TU-PV:10:Signal.Forced' | $'472-FA7.TU_PRV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
TV_P | $472-FA7.TV_PV:intPar.BlkHiLim2" | $472-FA7.TV_PV:10.Signal.Forced' | $'472-FA7.TV_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
TW_P | $472-FA7.TW_PV:IntPar.BIkHILIim2" | $'472-FA7.TW_PV:IO.Signal.Forced' | $'472-FA7.TW_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
15 TA P | $472-FA8.TA PV:IntPar.BIkHILIm2' | $'472-FA8.TA_PV:lO.Signal.Forced' | $'472-FAB.TA PV:IntPar.HiLim2'
\ = False =False <= 90.
TB_P | $472-FA8.TB_PV:IntPar.BIkHiLim2' | $472-FA8.TB_PV:10:Signal.Forced' | $472-FAB.TB_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <=90.
TU P | $472-FA8.TU_PV:IntPar.BlkHiLim2" | $472-FA8.TU_PV:IO.Signal.Forced' | $'472-FAB.TU_PV:IntPar.HiLim2'
472-FA8 s i C
V = False = False <= 140.
TV_P | $472-FA8.TV_PV:IntPar.BIkHILim2" | $472-FA8.TV_PV:10.Signal.Forced' | $'472-FAB.TV_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
TW_P | $472-FA8.TW_PV:IntPar.BIkHILim2' | $472-FA8.TW_PV:IO.Signal.Forced' | $'472-FAB.TW_PV:IntPar.HiLim2'
\% = False = False <= 140.
16 TA_P . | $472-FA9.TA _PV:IntPar.BIkHiLIm2" | $472-FA9.TA PV:1O.Signal.Forced' | $472-FA9.TA_PV:IntPar.HiLim2'
472-FA9 Y = False A = False _ <= 90. -
TB_P | $'472-FA9.TB_PV:IntPar.BlkHiLim2' | $'472-FA9.TB_PV:IO.Signal.Forced' | $'472-FA9.TB_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 90.
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Y, : LIMIT

B 3 "g QL,Q'? ME S/'S_N STATUS

5S - CHK OVR ouT

ST TU_P | $472-FA9.TU_PV:IntPar.BIkHIiLim2' | $'472-FA9.TU.PV:IO.Signal.Forced' | $472-FA9.TU_PV:IntPar.HiLim2'
s § v = False = False <= 140.

£2 - TV_P $'472-FA9.TV PV:IntPar.BIkHILIim2' | $'472-FA9.TV_PV:10.Signal-Forced' | $'472-FA9.TV_PV:IntPar.HiLim2'
3 g V = False = False <= 140.

E o TW_P | $472-FA9.TW_PV:IntPar.BIKHILIim2" | $'472-FA9.TW_PV:10.Signal.Forced" | $'472-FA9.TW_PV:IntPar.HiLim2'
=3 \Y = False = False <= 140.

SY |17 = NA_P.| $'472-FN1.NA_PV:IntPar.BIkHiLim2' | $'472-FN1.NAL.PV:IO.Signal.Forced' | $'472-FN1.NA_PV:IntPar.HiLim2'
e 3 \ = False = False <=2

g s § NB.P | $'472-FN1.NB_PV:IntPar.BlkHiLim2' ' | $'472-FN1.NB_PV:IO.SignalForced' | $'472-FN1.NB_PV:IntPar.HiLim2'
23 - V = False = False <=2.

g?ﬁ o) NC P | $'472-FNL:NCoPV:intPar:BlkHikim2' {-$'472-FN1.NC.PV:IO:Signal.Forced' | $'472-FN1.NC_PV:IntPar.HiLim2'
-2 \ = False = False <=8.9.

% & ND_P | $'472-FN1.ND_PV:intPar.BlkHiLim2"' | $472-FN1.ND_PV:IO.Signal.Forced' | $'472-FN1.ND_PV:IntPar.HiLim2'
= \ = False = False <=8.9.

S TA P | $472-FN1.TA_PV:IntPar.BIkHiLim2" | $'472-FN1.TA. PV:IO.Signal.Forced' | $'472-FN1.TA PV:IntPar.HiLim2'
3 3 v = False = False <= 90.

S ; TB_P | $'472-FN1.TB_PV:IntPar.BIkHiLim2' | $'472-FN1.TB_PV:lIO.Signal.Forced' | $'472-FN1.TB PV:IntPar.HiLim2'
= 472-FN1 > i -

7S V = False =False <= 90.

= 8 TC P | $472-FN1.TC_PV:IntPar.BIkHILIm2' | $472-FN1.TC_PV:10:Signal.Forced' | $472-FN1.TC_PV:IntPar.HiLim2'
52 v = False = False <= 90.

E, 3 TD. P | $472-FN1.TD_PV:IntPar.BIkHILIim2" | $472-FN1.TD_PV:l0.Signal.Forced' | $472-FN1.TD_PV:IntPar.HiLim2'
3 § \% = False = False <= 90.

3— £ TU P | $472-FN1.TU_PV:IntPar.BIkHILim2" | $'472-FN1.TU_PV:10.Signal.Forced' | $472-FN1.TU_PV:IntPar.HiLim2'
TS \ = False = False <= 140.

E % TV_P $'472-FNL.TV_PV:IntPar.BIkHILim2'. | $472-FN1.TV_PV:1O.Signal.Forced' | $'472-FN1.TV_PV:IntPar.HiLim2'
83 \ = False = False <= 440.

:,T gi- TW_P. | $472-FN1.NA_PV:IntPar.BIkHiLim2" | $472-FN1.TW_PV:IO.Signal.Forced' | $'472-FN1.TW_PV:IntPar.HiLim2'
S = \Y = False = False <= 140.

§ 3|18 TU_P | $'482-FN1.TU_PV:IntPar.BIkHiLim2' | $'482-FN1.TU_PV:IO.Signal.Forced' | $'482-FN1.TU_PV:IntPar.HiLim2'
o2 482-FN1 1 - 4

- 2 V = False = False <= 140.
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' N EQUIPME SIGN LIMIT
o NT AL STATUS
= CHK OVR ouT
) TV_P | $482-FN1.TV_PV:IntPar.BIkHiLim2" | $'482-FN1.TV..PV:lO.Signal.Forced' | $'482-FN1.TV_PV:IntPar.HiLim2'
§ V = False = False <= 140.
= TW_P | $'482-FN1.TW_PV:IntPar.BIkHiLim2' | $'482-FN1.TW_PV:IO.Signal.Forced' | $'482-FN1.TW_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
19 ‘3 TA P | $482-BL1.TA_PV:IntPar.BIKHiLim2' " | $'482-BL1.TA_PV:10.Signal.Forced' | $'482-BL1.TA_PV:IntPar.HiLim2'
D V =False = False <= 90.
=. TB_P..| $482-BL1.TB_PV:IntPar.BlkHiLim2' | $'482-BL1.TB.PV:10.Signal.Forced' | $482-BL1.TB_PV:IntPar.HiLim2'
o v = False = False <= 90,
N TU_P | $482-BL1.TU_PViIntPar.BIkHIiLim2' * | $482-BL1.TU_ PV:l0O.Signal.Forced' | $'482-BL1.TU_PV:IntPar.HiLim2'
o 482-BL1 M i -
- \Y = False = False <= 140.
) TV _P | $482-BLa:TVoPV:iintPar:BlkHikim2" (+$'482-BL1.TV.PV:IO:SignalForced' | $'482-BL1.TV. PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
TW_P | $482-BL1.TW_PV:intPar.BlkHiLim2' | $482-BL1.TW_PV:lO.Signal.Forced' | $482-BL1.TW_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
20 TU P | $492-AC1.TU_PV:IntPar.BIkHIiLIm2" | $'492-AC1.TU. PV:IO.Signal.Forced' | $492-AC1.TU_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.
492-AC1 TV_P | $492-AC1.TV_PV:IntPar.BIkHiLim2' | $'492-AC1.TV_PV:10.Signal.Forced' | $'492-AC1.TV_PV:IntPar.HiLim2'
\ = False =False <= 140.
TW_P | $'492-AC1.TW_PV:IntPar.BlkHiLim2' | $492-AC1.TW_PV:l0.Signal.Forced' | $'492-AC1.TW_PV:IntPar.HiLim2'
V = False = False <= 140.




