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Optimasi Unjuk Kerja Sistem Pengendali PI PLC-VSD pada Konveyor dengan 

Visualisasi 3D 

 

Abstrak 

 

Penggunaan konveyor sebagai alat untuk memindahkan barang memiliki peran 

penting dalam meningkatkan efisiensi waktu dan keamanan dalam proses 

mobilisasi barang. Untuk mengoptimalkan performa konveyor, diperlukan sistem 

kontrol yang efisien agar kecepatan dan torsi motor konveyor tetap stabil dalam 

menghadapi variasi beban yang diterima. Tanpa adanya sistem kontrol, penurunan 

kecepatan akibat beban berlebih dapat mempengaruhi kinerja motor, 

menyebabkan kenaikan torsi, arus, dan daya mekanik yang berpotensi merusak 

motor dalam jangka panjang. Dalam penelitian ini, dikembangkan sistem 

pengendali konveyor menggunakan metode PID dengan metode trial error untuk 

mencari parameter PID yang paling efektif. Sistem pengendali konveyor ini 

berbasis plant, simulasi, dan manual. Pada plant, digunakan voltage injector 

sebagai simulasi beban yang diterima. Selain itu, pada simulasi Factory IO 

digunakan simulasi load conveyor secara otomatis untuk mengukur berat beban 

dari variasi beban yang ada, dan manual digunakan untuk pengkalibrasian 

encoder. Penggunaan visualisasi 3D melalui Factory IO sebagai simulator 

mempermudah pemahaman dan pembelajaran bagi mahasiswa dalam memahami 

logika pemrograman industri. Dari pengujian yang dilakukan, parameter P dan I 

yang efektif adalah 20 dan 12. Parameter tersebut menunjukkan performa yang 

baik dalam berbagai pengujian, baik tanpa beban maupun berbeban, baik beban 

tetap maupun bervariasi. Penelitian ini diharapkan dapat menjadi acuan dan 

media pembelajaran yang bermanfaat bagi mahasiswa yang ingin memahami dan 

mempelajari sistem pengendalian PID pada konveyor. Sistem pengendali konveyor 

yang efisien dan stabil dapat meningkatkan efisiensi operasional dan umur motor, 

serta memberikan kontribusi positif dalam penggunaan konveyor pada berbagai 

aplikasi industri. 

 

 

Kata kunci : Conveyor, PID, Encoder, Factory IO,Data komunikasi 
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Optimasi Unjuk Kerja Sistem Pengendali PI PLC-VSD pada Konveyor dengan 

Visualisasi 3D 

 

Abstract 

 

The use of conveyors as a tool for material handling plays a crucial role in 

improving time efficiency and safety in the process of transporting goods. To 

optimize conveyor performance, an efficient control system is required to maintain 

the speed and torque of the conveyor motor stable when dealing with varying loads. 

Without a control system, excessive load can cause a decrease in speed and result 

in an increase in torque, current, and mechanical power, potentially leading to 

long-term motor damage. In this research, a conveyor control system is developed 

using the PID method with a trial and error approach to find the most effective PID 

parameters. The control system is based on plant, simulation, and manual 

approaches. The plant uses a voltage injector to simulate the received load, and the 

Factory IO simulation is used to automatically measure the weight of various loads, 

while manual calibration of the encoder is performed. The use of 3D visualization 

through Factory IO as a simulator facilitates understanding and learning of 

industrial programming for students. The conducted tests show that the effective 

parameters for P and I are 20 and 12, respectively, demonstrating good 

performance in various tests, with or without loads, fixed or varied. This research 

is expected to serve as a reference and beneficial learning resource for students 

interested in understanding and studying PID control systems on conveyors. An 

efficient and stable conveyor control system can enhance operational efficiency and 

extend the motor's lifespan, making a positive contribution to the use of conveyors 

in various industrial applications. 

 

Key words : Conveyor, PID, Encoder, Factory IO, Data Communication 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Konveyor merupakan alat untuk memindahkan barang dari suatu tempat ke 

tempat yang lain. Penggunaan konveyor ditujukan untuk mobilisasi barang agar 

efisien dalam hal waktu dan keamanan barang. Untuk mengontrol konveyor 

diperlukan sistem kontrol agar konveyor efisien dalam memindahkan barang.  

Pada proses produksi saat ini, produk yang dihasilkan memiliki berat yang 

sangat beragam. Pada konveyor yang tidak dilengkapi kontrol kecepatan, apabila 

mendapat beban berlebih akan mempengaruhi kecepatan motor itu sendiri. 

pengaruh besarnya torsi mekanik akan berdampak pada pengaruh besarnya torsi 

maka akan berpengaruh pula semakin besar slip, semakin besar arus masuk, 

semakin besar arus rotor, semakin besar daya mekanik, semakin besar efisiensi 

(Oktariani, 2016). 

Bila kondisi ini terus berlangsung, maka akan dapat memperpendek umur 

motor, Karena inti dan kumparan motor menjadi panas dan akan merusak isolasi 

kumparan motor sehingga motor cepat rusak. 

Dalam artikel (Sulthoni et al., 2022) dan (Yusuf, 2022) mengenai sistem 

konveyor, belum tersedianya sistem close loop pada kecepatan motor (feedback 

dari encoder) sehingga tidak dapat perbandingan antara setpoint dengan nilai 

terukur yang sebenarnya. Sistem close loop dengan menggunakan PID merupakan 

sistem yang membandingkan antara output dengan feedback sehingga sistem akan 

berusaha mempertahankan nilai terbaca ke set point. 

Selain itu visualisasi yang digunakan hanya dari 2 dimensi (HMI) tidak 

menggunakan visualisasi 3D. Visualisasi 3D berfungsi untuk meningkatkan 

pemahaman pada proses otomasi industri. Simulasi Factory IO masih asing 

digunakan mahasiswa sehingga dapat mengenalkan mahasiswa dengan software 

visualisasi untuk mempermudah pembelajaran bagi mahasiswa. Factory IO adalah 

software simulasi dengan visualisasi 3D dan dapat dikustom sesuai kebutuhan plant 

sehingga memudahkan untuk menggambarkan logika pemrograman industri. 

Oleh karena itu, diperlukan pengembangan sistem pengendali konveyor yang 

menerapkan PID sebagai metode pengendalian. Sistem pengendalian ini akan 
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menstabilkan kecepatan akibat penurunan kecepatan dari variasi beban yang 

diterima dengan parameter PID yang paling efektif. Sistem ini menggunakan PID 

dengan metode trial error untuk mencari parameter PID yang cocok untuk motor. 

Dari parameter PID yang efektif nantinya akan berpengaruh pada peforma sistem 

untuk mempertahankan kecepatan motor dengan variasi beban yang diterima 

sehingga sistem berusaha untuk Kembali ke set point dengan cepat dan akurat. 

Sistem ini terdiri dari plant dan simulator (Factory IO). Sistem ini berbasis 

plant dan simulasi (Factory IO). Plant menggunakan voltage injector sebagai 

simulasi beban yang diterima sedangkan pada simulasi menggunakan simulasi load 

konveyor secara otomatis mengukur berat beban dari variasi beban yang ada pada 

Factory IO. Sistem ini diharapkan dapat menjadi acuan sekaligus media 

pembelajaran bagi mahasiswa yang ingin mempleajari sistem pengendali PID pada 

konveyor. 

 

1.2 Rumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang tersebut, maka didapatkan permasalahan yaitu : 

1. Bagaimana desain simulator 3D konveyor menggunakan Factory IO ? 

2. Bagaimana program sistem kontrol pada konveyor? 

3. Bagaimana kinerja sistem pengendali PLC-VSD pada konveyor ? 

 

1.3 Tujuan  

Adapun tujuan yang ingin dicapai dari skripsi ini yaitu : 

1. Mendesain simulator 3D konveyor menggunakan Factory IO. 

2. Memprogram sistem kontrol pada konveyor. 

3. Menjelaskan kinerja sistem pengendali PLC-VSD pada konveyor. 

 

1.4 Luaran 

Luaran yang diharapkan dari Tugas Akhir ini berupa : 

1. Alat sistem kontrol dan monitoring untuk prototipe sistem konveyor 

2. Laporan Skripsi  

3. Artikel pada seminar internasional IC2IE.
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BAB V 

PENUTUP 

5.1 Kesimpulan 

Berdasarkan pengujian yang telah dilakukan, maka dapat disimpulkan beberapa 

hal seperti berikut: 

1. Penentuan  parameter P =20  dan I =12 untuk meningkatkan perfomansi 

motor dalam menjaga kestabilan kecepatan motor pada 500 rpm. 

2. Penambahan beban diatas 25 kg dapat mengurangi kecepatan motor akibat 

torsi yang diberikan melebihi beban maksimum motor sebesar 25 kg. 

3. PID dapat menstabilkan kecepatan walaupun diberi gangguan beban diatas 

beban maksimum (25 kg). 

4. Parameter p=20 I=12 menghasilkan settling time 23 detik rise time 15 detik 

(tanpa beban dengan variasi PI), settling time 16 detik rise time 6 detik 

(beban tetap dengan variasi PI), rise time 5 detik setling time sekitar 17 detik 

variasi beban dengan PI Tetap. 

5. Pengujian sistem pengendali dapat divisualisasikan dengan 3D Simulator 

(Factory IO) dengan menggabungkan plant dan simulasi 3D. 

 

5.2 Saran 

Adapun saran untuk pengembangan sistem ini adalah: 

1. Dilakukan autotuning untuk menemukan parameter yang tepat sesuai 

karateristik motor. 

2. Jika ingin hasil yang sebenarnya maka perlu merancang bangun konveyor 

dengan dilengkapi sensor torsi untuk mengetahui pengaruh torsi terhadap 

kecepatan.  

 



 

 
Politeknik Negeri Jakarta 

DAFTAR PUSTAKA 

 

Arijaya, I. M. N. (2019). Rancang Bangun Alat Konveyor Untuk Sistem Soltir Barang 

Berbasis Mikrokontroler Arduino Uno. Jurnal RESISTOR (Rekayasa Sistem 

Komputer), 2(2), 126–135. https://doi.org/10.31598/jurnalresistor.v2i2.363 

Eriyadi, M., & Putra, I. M. L. (2020). Implementasi Pengatur Kecepatan Motor Pada Mesin 

Conveyor Penyortir Logam Otomatis. JTT (Jurnal Teknologi Terapan), 6(1), 32. 

https://doi.org/10.31884/jtt.v6i1.248 

febriandi,  rhaka. (2021). IMPLEMENTASI ROTARY ENCODER PADA SYSTEM 

PENGATURAN KECEPATAN MOTOR DENGAN CONTROL PID. 

https://repository.pnj.ac.id/id/eprint/1032/ 

Fikri, A. A., & Endryansyah. (2019). Sistem Pengaturan PID Motor DC Sebagai Penggerak 

Mini Conveyor Berbasis Matlab. Jurnal Teknik Elektro, 8(2), 293–301. 

Gultom, S. R. (2015). Kerusakan Bearing Roller. Jurnal Teknik. 

Itxaso Poblacion Salvatierra. (2018). Simulation software for automation industry. 

Khatami, M. (2021). SISTEM KONTROL BERBASIS PLC PADA MODUL PENGATUR 

DAN PEMANTAU KECEPATAN MOTOR. https://repository.pnj.ac.id/id/eprint/805/ 

Nasution, E. S., & Hasibuan, A. (2018). Pengaturan Kecepatan Motor Induksi 3 Phasa 

Dengan Merubah Frekuensi Menggunakan Inverter ALTIVAR 12P. Sisfo: Jurnal 

Ilmiah Sistem Informasi, 2(1), 25–34. https://doi.org/10.29103/sisfo.v2i1.1001 

Oktariani, Y. (2016). Studi Pengaruh Torsi Beban Terhadap Kinerja Motor Induksi Tiga 

Fase. Institut Teknologi Padang, 5(1), 9–15. 

Prakoso, D. N., Winarno, B., & Triyono, B. (2022). Monitoring Dan Sistem Kontrol 

Variable Speed Drive (Vsd) Sebagai Pengendali Motor 3 Fasa Pada Conveyor. 

JEECAE (Journal of …, 7(1), 41–45. 

http://journal.pnm.ac.id/index.php/jeecae/article/view/303 

Schneider Electric. (2023). variable speed drive ATV610 - 1.5 kW / 2HP - 380...415 V - 

IP20. https://www.se.com/id/id/product/ATV610U15N4/variable-speed-drive-

atv610-1-5-kw-2hp-380-415-v-ip20/ 

Sulthoni, A., Faqihuddin, M., Cening Nicky Prasada Gayatri, N., Damar Aji, A., Teknik 

Otomasi Listrik Industri, P., Teknik Elektro, J., Negeri Jakarta Jl Siwabessy, P. G., & 

Baru, K. U. (2022). Kinerja Modul Latih Sistem Kendali Kecepatan Motor Induksi.... 

ELECTRICES VOL 4 NO 2 2022 36 KINERJA MODUL LATIH SISTEM KENDALI 

KECEPATAN MOTOR INDUKSI BERBASIS PLC HMI SCADA. 4(2), 36–42. 

Yusuf. (2022). Sistem Kendali Dan Monitoring Kecepatan Belt Conveyor Serta Total 

Produksi Menggunakan PLC dan HMI. 

Zulfikar, Evalina, N., Abdul, A., & Nugraha, Y. T. (2019). Analisis Perubahan Kecepatan 

Motor Induksi 3 Phasa Dengan Menggunakan Inverter 3G3MX2. Journal of 

Electrical and Electronics Engineering, 1–4. 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 
Politeknik Negeri Jakarta 

 

LAMPIRAN 

 

Lampiran 1. Daftar Riwayat Hidup 

 

Yayak Dwi Handoyo 

Lahir di Jember, 04 November 2000. Latar belakang 

pendidikan formal penulis yaitu lulus dari SD Negeri 

02 Lojejer pada tahun 2013, kemudian melanjutkan 

sekolah di SMP Negeri 1 Wuluhan dan lulus pada 

tahun 2016, kemudian melanjutkan sekolah di SMA 

Negeri Ambulu dan lulus pada tahun 2019. Gelar 

sarjana terapan teknik (D4) diperoleh pada tahun 

2023 dari Program Studi Teknik Otomasi Listrik 

Industri, Jurusan Teknik Elektro, Politeknik Negeri Jakarta. 



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 

Lampiran 2. Modul IOT 

 

PCB dalam modul IOT 

 

 

Foto Modul IOT 



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 

Lampiran 3. Datasheet PLC Schneider TM221CE16R 

 



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 

 



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 

 



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 

 



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 

 



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 

 



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 

Lampiran 4. Datasheet VSD Schneider ATV610U75N4 

 



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 

 



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 

 



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 

 



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 

 



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 

Lampiran 5. Datasheet HMI Schneider GTO2315 

 



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 

 



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 

 



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 

 
 

 

 

 

 

 

   



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 

Lampiran 6. Nameplate Motor 

  



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 

Lampiran 7. Gambar Rangka dan Pengawatan 

 

 



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 

 

 
 

 



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 

 



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 

 
 

 



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 



 
 
 

Politeknik Negeri Jakarta 

 
 


