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Optimasi Unjuk Kerja Sistem Pengendali P1 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 variasibeban yang diterima. Tanpaadanya 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 10
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 |
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 P1D 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 10,Data komunikasi

Politeknik Negeri Jakarta
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Optimasi Unjuk Kerja Sistem Pengendali P1 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 10 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 10 as a simulator facilitates understanding and learning of
industrial programming for students. The conducted tests show that the effective
parameters for P and | 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
efficientand 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 10, Data Communication

Vi
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BAB |
PENDAHULUAN

DYeHO

.1 Latar Belakang
Konveyor merupakan alat untuk memindahkan barang dari suatu tempat ke
mpat yang lain. Penggunaan konveyor ditujukan.untuk mobilisasi barang agar

isien dalam hal waktu dan keamanan™barang. Untuk mengontrol konveyor

oH|og

@iperlukan sistem kontrol agar konveyor efisien dalam memindahkan-barang.

'  Pada proses produksissaat ini, produk yang dihasilkan memiliki berat.yang

g%angat beragam. Pada konveyor yang tidak dilengkapi kontrol kecepatan, apabila
D

Enendapat beban berlebih akan mempengaruhi kecepatan‘motor itu sendiri.
%’Fengaruh besarnya torsi mekanik akan berdampak pada pengaruh besarnya torsi
anaka 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 10 masih asing
digunakan mahasiswa sehingga dapat mengenalkan mahasiswa dengan software
visualisasi untuk mempermudah pembelajaran bagi mahasiswa. Factory 10 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 10)..Sistem ini berbasis
plant dan simulasi (Factory 10). 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 10O.. 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 10 ?
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 10.
2. Memprogram sistem kontrol pada konveyor.

3. Menjelaskan Kinerjasistem 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"1 =12 untuk meningkatkan perfomansi
motor dalam menjaga kestabilan kecepatan motor pada 500.rpm.
Penambahan beban diatas 25 kg dapat mengurangi kecepatan.motor akibat
torsi yang diberikan melebihi beban maksimum motor sebesar 25 kg:

PID dapat:menstabilkan kecepatan walaupun diberi.gangguan beban diatas
beban:maksimum (25'kg).

Parameter p=20 1=12 menghasilkan settling time 23 detik rise time 15 detik
(tanpa beban dengan variasi Pl), settling time 16 detik rise time 6 detik
(beban tetap dengan variasi Pl), rise time 5 detik setling time sekitar 17 detik
variasi beban dengan Pl Tetap.

Pengujian sistem pengendali dapat divisualisasikan dengan 3D Simulator

(Factory 10) 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.

Jika ingin hasil yang sebenarnya maka perlu merancang bangun konveyor
dengan dilengkapi sensor torsi untuk mengetahui pengaruh torsi terhadap

kecepatan.
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PCB dalam modul 10T
Foto Modul 10T

Lampiran 2. Modul 10T
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Inrush current

Maximum powar consumption in
VA

Power supply output current

Discrete input logic
Discrete input voltage
Discrete input voltage type
Analogue input resolution
LEB value

Conversion time

Parmitted ovarload on inputs

Voltege state 1 guaranteed

Voltege state 0 guaranteed

01 Jul 22

Discrete input curment

Input impedance

Responsa time

Configurable filtering tima

Output voltage limits

40 A

45 VAat 100.. 240V with ma¢ number of 10 expansion module
33 WA at 100.. 240V without "D expansion module

0325 A5\ for expansion bus
0.12 A24 " for expansion bus

Sink or source (positive/negative)
28

Dc

10 bits

10 mif

Cneumestisad il (sk A

ek mimar

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

+- 30 W DC for & min {maximum) for anslog input
+- 12 W DC {permanent) for analog input

=15V for input

== 5V for input

Schnedder

¥ mAfor discrete input
5 maAfor fast input

3.4 kZihm for discrete input
100 kDhm fior analog input
4.5 kDihm for fast input

35 ps twrn-off, 12...15 terminzk(s) for input

10 ms turm-on for outpat

10 ms tarm-off for cutput

5 ps turm-an, 10, 14, 6, [7 terminal(s) for fast input
35 p= turn-on, other terminals terminzls) for input
5 ps turm-aff, 10, 14, I8, |7 terminal(z) for fast input
100 ps tum-off, other terminals terminal(s) for input

0 ms fior input
3 ms fior nput
12 ms for input

125WDC
27TV AC
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Meximum current per cutput B Azt COM A1

COMmmaon TAaCOMO

Absolute accuracy armor +- 1 % of full scale for anslog input
Electrical durability 100000 cycles AC-12, 120V, 240 VA, resistive

100000 cycles AC-12, 240 W, 480 VA, resistive
300000 cydes AC-1Z. 120V, 80 VA, resistive

300000 cydes AC-12, 240V, 160 VA, resistive

100000 cydles AC-15, cos phi = 0.35, 120 V, 60 VA, inductive
100000 cydes AC-15, cos phi = 0.35, 240V, 120 VA, inductive
300000 cydes AC-15. cos phi =035, 120 V. 18 VA, inductive
200000 cydes AC-15, cos phi = 0.35, 240 V, 36 VA, inductive
100000 cydles AC-14, cos phi = 0.7, 120V, 120 VA, inductive
100000 cydles AC-14, cos phi = 0.7, 240 V. 240 VA, inductive
200000 cydes AC-14. cos phi=0.7, 120V, 35 VA, inductive
200000 cydes AC-14. cos phi=0.7, 240V, 72 VA, inductive
100000 cydes DC-12, 24 V, 48 W, resistive

300000 cycles DC-12, 24V, 16 W, resistive

100000 cydes DC-13, 24V, 24 W inductive (LR = 7 ms)
200000 cydes DC-13, 24V, 7.2 W, inductive (L= 7 ms)
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Switching frequency 20 switching operationsminute with madmum load

Meachanical durability 20000000 cydes for relzy output

Minimum losd 1 mAat 5V DC for relay output

Protection type Without protection at 5 A

Resat time 1s

Mamory capacity 256 kB for user application and data RAM with 10000 instructions
256 k2 for intemal varizbles RAM

Data backed up 256 kB built-in flizsh memory for backap of application and data

Data storage equipment 2 GB S0 card (optional)

Battary type BR2022 ithium non-rechargeable, battery Fe: 4 years)

Backup tima 1 year at 25 °C {by interruption of power supply)

Exacution tima for 1 0.3 ms for event and periodic t3sk

Kinstruction

Exacution time per instruction 0.2 ps Boclean

Exct time for event task B0 p= response tme
Mexdimum size of object areas 255 %C counters
512 %KW constant werds
255 %TM timers

512 %M memory bits
3000 MW memory words
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Clock drift
Regulation loop
Counting input numbar

Counter function
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Integrated connection type

Supply

Transmission rate

ejie)er 1aba yiuyalijod uizi edue)

Communication port protocol

Port Ethernet

Communication service

Local signalling

Electrical connection
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Maximum cable distance

<= 30 s/month at 25°C
Adjustable FID regulator up to 14 simuitaneous loops
4 f=stinput (HSC mode) at 100 kiHz 32 bits

Pulse/direction
AR

Selriver 01 Jul 22

Single phase

\USE port with mini B USE 2.0 connedior
Non isolated serial link serial 1 with R45 connector and RE232RE48E interface
Ethemet with FU45 onnecior

(serialjsenal link supply: 5V, <200 m&

1.2..115.2 kbit's (115.2 kbit's by default) for bus length of 15 m for R3485
1.2..115.2 kbit's (115.2 kbit's by default) for bus length of 3 m for RS232

480 Mbit's for LSE

USE port: USE - ScMachine-Metwork

Non isolated serial link: Modbus master'slave - RTLWWASCH or SoMachine-Metwork
Ethemat

10BASE-THMO0BASE-TX 1 port with 100 m copper cable

DHCP dient

EthemstP adapter
Modbus TCF server
Modbus TCF slave dewice
Madbus TCP client

1 LED {green) for PWR

1 LED {green) for RN

1 LED {red) for module ermor (ERF)

1 LED {green) for 50 card access (50)

1 LED {red) for BAT

1 LED per channel (green) for 11D state

1 LED {green) for 5L

Ethemnst network activity {green) for ACT

Ethernst network link (yllond for Link (Link Status)

removable screw terminal block for inputs

removable screwterminal block for cutputs

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

Iini B USE 2.0 connector for 2 programming terminal

Shigided cable: <10 m for fast input
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LA between devices Unshielded caible: <30 m for output
5 VUnshielded cable: <30 m for digial input
Q.

o

s

o

(]

3

-

c

=

Q

T

o

T

c

=

Politeknik Negeri Jakarta



EREL]
HINYILNOd

VANWIVE

Unshielded cable: <1m fcra.na-tg nput

Insulation Betwesn input and intemal logic =t 500 W AC
MNon-insulated between analogee input and intemal logic
Mon-insuiated betwesn analoges nputs
Between supply and ground at 1500V AC
Betwesn sensor power supply and ground at 500 AC
Betwesn input and grownd at 500 W AC
Between output and ground at 1500 W AC
Between supply and internal logic =t 2300 V AC
Between sensor power supply and internal logic at 500 W AC
Betwesn output and intemal logic 2t 2300V AC
Between Ethemet temminal and intemal logic at 500 AC
Between supply and sensor power supply at 2300V AC

exdid ey
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Marking CE
Sansor power supply 24 DC =t 250 mA supplied by the controlier
Mounting support Top hat type TH35-15 rail conforming to IEC 60715

Top hat type TH35-7.5 rail conforming o [EC 60715
plate or pans! with fdng kit

Height 50 mm
Depth 70 mm
Width 35 mm
Mat weight 0,346 kg

ejie)er 1aba yiuyalijod uizi edue)

Environment

Standards ENIEC 61010-2-201
ENIEC 60662-1
ENIEC 61131-2

Product certifications C5A
cUlus
LR
RCM
ACSE10
EAC

AES
DiNV-GL

01 Jul 22 Sclygider 3
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Environmental characteristic Ordinary and hazardous loction

w

5' Resistance to electrostatic 8 WV in ar conforming to EMIEC 61000-4-2
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Resistancs to electromagnstic 10Wim 80 MHz....1 GHz conforming to EMIEC E1000-4-3
figlds 3'Iim 1.4 GHz_..2 GHe conforming to ENAEC 61000-4-3
1 %im 2..2.7 GHz conforming to EMIEC 61000-4-3

Resistance to magnetic fields 30 Aim 5060 Hz conforming to EMNAEC 61000-4-8

Resistance to fast transients 2 kW (pawer lines) confomming to EMAEC 61000-4-4
2 kW (relay output) conforming to EMIEC 61000-4-4
1 kW (11D conforming to ENAEC 61000-4-4
1 kv [Ethernet line) conforming to EMIEC 8100024
1 kW (seial link) confiorming to ENIEC 61000-4-4

exdid ey
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Surge withstand 2 kW power lines (AC) common made conforming to EMIEC 61000-4-5
2k relay output common mode conforming to ENIEC 81000-4-5
1 KV "2 common mode conforming to EMIEC 61000-4-5
1 k\ shigided m@ble common mode conforming to ENIEC 61000-4-5
0.5 ¥V power ines (DC) differential mode conforming to ENAEC 61000-4-5
1 kN power lines (AC) differential mode conforming to ENIEC 61000-4-5
1k relay output differential mode conforming to ENAEC 61000-4-5
0.5 ¥V power ines (DC) commaon mode conforming to EMIEC 61000-4-5

Resistance to conducted 10% 0.15...80 MHz corforming to EMNEC &1000-2-&

disturbances 3 0.1...80 MHz conforming to Marine specification (LR, ABS, DNV, G
10V spat frequency (2, 3. 4, 6.2, 82, 126, 16.5, 188,22, 25 MHz}mn‘m'nr'g to Marine spedfication
(LR, 283, DNV, GL)

Electromagnatic amission Conducted emissions - test level: 73 d8yim GP/EE dBpIm AW ( power lines (AC)) =t 0.15...0.5 MHz
conforming to ENIEC 55011
Conducted emissions - test level: 73 dBpvim GPIG0 dBpVIm AW ( power lines (AC)) =t 05,300 MHz
conforming to ENIEC 55011
Conducted emissions - test level: 120...65 dBy\im GF { power lines) at 10...150 kHz corforming to

ejie)er 1aba yiuyalijod uizi edue)
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o ENIEC 55011
_=‘ Conducted emissions - test level: §3 d8u\im G ( power lines) 2t 1.5...30 M-z conforming to ENAEC
55011
g— Radizted emissions - test level: 40 dBpWim QP dass A( 10 m) at 30 230 MHz conforming to ENAEC
A5011
5 Conducted emissions - test lewvel: 79,63 dBY\m QP | power lines) at 150...1500 kHz conforming &0
= ENIEC 55011
‘5 Radizted emissions - test level: 47 dBpWim QP dass A 10 m) at 200...1000 MHz conforming to EMN
o IEC 55041
c
VT Immunity to microbreaks 10ms
5 Ambient sir temperaturs for -10...55 *C {harizantal installztion)
i operation -10...35 *C {vertical installation)
o
S Ambient sir temperature for -26..70°C
.g storage:
3 Relative humidity 10...55 %, without condensation (in operation)
g 10...35 %, without condenzation (in storage)
8 IP degres of protection IP20 with protective cover in place
=
=4 Pollution dagres =2
; Operating altitude 0..2000 m
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Vibration resistance

Shock resistance

Packing Units

Unit Type of Package 1
Number of Units in Package 1
Package 1 Waight

Package 1 Height

Package 1 width

Package 1 Length

Unit Type of Package 2
Mumber of Units in Packsges 2
Package 2 Weight

Package Z Height

Package 2 width

Package Z Length

Offer Sustainability
Sustainable offer status

REACHh Regulation

EU RoHE Directive

Mercury free

35mm at5...84 Hz on symmetnical rail
3.5mm at5.. 8.4 Hz on panel mounting
1 gnat B4.. 150 Hz on symmetrical rail
1 gnat&.4...150 Hz on pansl mounting

98 mi's® for 11 ms

PCE

590.0g
10,828 em
14.04 am

14181 cm

S|.I<-|-|-.iJ| r

20
12771 kg
289om
2%5am

574om

1Green Premium product

o Jul 22

Pro-adlive compliance (Produdt out of EU RoHS legal scope)

“fas

RoHS exemption information
China RoHS Regulation
Environmental Disclosura
Circularity Profile

WEEE

PVC free

Contractual warranty
Warranty

The product must be disposed on European Uinion markets following specific waste oolledtion and

never end wp in rubbish bins

fes

12 months:

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

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA
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Brakion & i

Line currant

Prospective line Isc

Apparent power
Continuous ocutput currant
Meximum transient current

Asynchronous motor control
profile

Output frequency
Nominal switching frequency

Bwitching frequancy

Jul 1, 2022

Number of preset spesds
Communication port protocol

Option card

Complementary
Output voltage

Motor slip compansation

Accalerstion and deceleration
ramps

14.7 Aat 380V (nomal duty)
12.8 Aat 460V (nomnal duty)
11.3 Aat 380V (heavy duty)
10.2 Aat 480V (heavy duty)
22 kA

10.2 kvAat 460 (nommal duty)
3.1 WAt 460V [heavy duty)

15.8 Aat 4 kHz for nomal duty
12.7 Aat 4 kHz for heavy duty

17.4 Aduring 80 5 (normal duty)
19.1 Aduring 60 5 (heavy duty)

Constant torgue standard
Optimized torgue mode
‘farizble torque standard
0.0001..05

4kHz

2..12 ke adjustable

Schnelder

16 preset speeds
Modbus serizl

Slot A communication card, Profibus DF W
Slot A; digital or analog I'C extension card
Slot A refay output cand

<= porwer supply voltage

Can be suppressed

Automatic whatever the load

Adjustable

Mot availzble in permanent magnet motor [

5, U or customized
Linear adjustable separately from 0.01 to 000 =

B DT inig-tion

i i mar: This desumentation bs not
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Protection type Thermal protection: mater
Motor phase brealc motor
Thermal protection: drive
(Jverheating: drive
(Dvercument bebween gutput phases and earthe drive
(Owerload of output voltage: drive
‘Short-cincuit protection: drive
Motor phase breakc drive
(Owervoltages on the DC bus: drive
Line supply overvoltage: drive
Line supply undervoliage: drive
Line supply phass loss: drive
(Jverspesd: drive

Brezk on the control drouit drive

exdid ey

eyeyer aba yiwiRd|od yijiw eydid yeH S

.
.

Frequency resclution Display unit: 0.1 He
Analog input: 001250 Hz

Electrical connection Control, screw terminal; 3.5...1.5 mm*
Line side, screw terminal: 2.5, 16 mm™
otor, screvw terminal: 2.5..16 mm™

ejie)er 1aba yiuyalijod uizi edue)

Connector type 1 F45 (on the remote graphic terminzl) for Modbus senal

Physical interface 2-wire RS 425 for Modbus seral

Transmission frame RTU for Modbus serial

Transmission rate 4.2 96, 19.2, 284 kbit's for Modbus sarizl

Type of polarization Mo impedance for Modbus serizl

Mumber of addresses 1...247 fior Medbus serial

Method of accass Slave

Supply External supply for digital inputs: 24 DC (15...30 V), <1.25 mA, protection type: overload and short-

Circuit protection
reemal supply for reference potentiometer (1 to 10 kOhmj: 105V DC +/- 5 %, <10 maA, protection
type: overload and shor-circuit protection

Local signalling 2 LEDs for local dizgnostic
1 LED {yellowj for embedded communication status
2 LEDs {dual colour) for communication module status
1 LED {red) for presence of voltage
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Width 145 mm
Height 297 mm
350 mm with EMC plate
Daepth 203 mm
Net weight 41kg
Analogue input number 2
2' Anslogue input type A1, Al2, A3 soitware-configurable voltage: 0...10 W DC, impedance: 30 kDhm, resolution 12 bits
5 PPy i e C o0t e e Lina i e
Q.
o
3
o
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3
-
c
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Discrete input number &

Discrete input typs Ci1.._DI6 programmable s logic input, 24 W DC (<= 30 V), impedance: 3.5 kOhm
D5, Cil6 programmable as pulss nput: 0...30 kHz, 24 W DC (== 30V}

z Sy Jul 1, 2022
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Input compatibility DH.._DI: kogic input bevel 4 PLC conforming to ENIEC 61134-2
D5, Dil6: putse input level 1 PLC conforming to IEC 854463

Discrete input logic Paositive logic (source): DM ..DIE configurable logic input, <5V (state 0), = 11 W (=st=te 1)
Megative logic (sink): DI1._.0I6 corfigurable logic input, = 16 (state 0}, < 10V (st=te 1)
Positive logic (source): DI, DIE configurable pulse input, < 0.8 V {state 0), = 2.5V (stzte 1)

Analogue output number 2

Analogue output type Software-configurable cument ACH, ACE: 0,20 mA, resalution 10 bits
Sofrware-configurable voltage AGH, AQZ: 0..10 W DC impedance 470 Ohm, resolution 10 bits

Sampling duration Sms +- 0.1 ms (A1, Al2, A3) - analog input
2 ms +- 0.5 ms (D...Digjconfigurable - discrete input
5 ms +- 1 ms {DI5, DIG)configurable - pulse input
10 ms +/- 1 ms (AG1, A52) - analog output

ejie)er 1aba yiuyalijod uizi edue)
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Accuracy +- 0.6 % A1, A2, Al3 for 2 temperature varistion &0 °C analog input
+- 1 % AGH, AG2 for a temperature variation 80 °C analog output

Linearity error A, A2, N3:#/- 0015 % of maximum value for analog input
ACH, ACE- +- 0.2 % for analog output
Relay output numbear 3
Relay output typs Configurable relzy logic FA: fault relzy NOMNC electrical durability 100000 cydes

Configurzble relzy logic F2: sequence relay MO eledirical durability 100000 cydes
Configurzble relzy logic F3: sequence relay MO eledinical durability 100000 cydes

Refrash time Relay autput (A, B2, Rk 5 ms (+- 0.5 ms)
Minimum switching current Relay cutput RA, A2, R3: SmAzt 24V OC
Maximum switching current Relay cutput R1, R2, RS on resistive load, cos phi=1: 3 Azt 250 VAC

Relay qutput R, B2, B3 on resistive load, cos phi=1: 3 Aat 30V DC
Relay qutput RA, B2, B3 on inductive load, cos phi=04 and LR =7Tms: 2 A=t 250V AC
Relay qutput R1, B2, R3 on inductive load, cos phi=04 and LR =7Tms: 2 A=zt 30V DC

Isolation Between povwer and control terminals

Insulstion resistance = 1 MCihm 500 W DC for 1 minute to earth

s

undede )njuaq wejep
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Environment

Nuoise level

Power dissipation in W
Dperating position
Electromagnetic compatibility

Pollution degrea

Vibration resistance

Shock resistance
Relative humidity

Ambient air tempersture for
operation

Dperating altitude

Environmental charactenistic

Standards

Marking

Packing Units
Unit Type of Package 1

dul 1, 2022

Mumiber of Units im Package 1

Packags 1 Waight

Package 1 Height

56 dB conforming to 86MELEEC

216 Wiforced convection) at 330V, switching freguency 4 kHz
42 Winaturzl convection) at 380V, switching frequency 4 kiHz

Wertical +- 10 degres

Electrostatic dischangs immunity test level 3 conforming to [EC §1000-4-2

Radiated radio-frequency elecromagnetic field immunity test level 3 conforming to IEC 61000-4-3
Electrical fast transientburst immunity test kewel 4 conforming to IEC 61000-4-2

1. 250 ys - 820 ps surge immunity test level 2 conforming to IEC 61000-4-5

Conducted radio-freguency immunity te=t level 3 conforming to IEC 61000-4-6

2 conforming to EMIEC 61800-5-1

1.5 mm pesk to peak (= 2...13 Hz) conforming to |IEC 60083-2-8
1 gn {f= 13.. 200 Hz) conforming to IEC 60068-2-6

15 gn for 11 ms conforming to IEC 60068-2-27
5. .25 % without condensation conforming to [EC 60063-2-2

-15...45 5C [without dersting)
45,80 °C (with derating factor)

<= 1000 m without derating
1000 4300 m with cument dersting 1 % per 100 m

Chemical pollution resistance cless 303 conforming to EMYIEC 60721-3-3
Dwst pollution resistance class 352 confoming to ENAEC 60721-3-2
ENIEC 61800-2

Emvironment 2 category C3 ENAEC 613003

EMNIEC 61800-5-1

EC 60721-3

CE

PCE

SLLII'I'.iHi. r 3
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Package 1 width
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NEGERI

40 an

Package 1 Length

POLITEKNIK

NEGERI

JAKARTA

never end ug in rubbish bins

Pro-addive compliance (Produd out of EU RoHS legal scope)

EU RoHE Dedaration
Upgradeable through digitzl modules and upgraded components

4352 by

REACH Dedarstion

China RoHS dedaration
Product Emvironmental Profile

T3am
20 an
60 om
Yes
Tes

Unit Type of Package 2
Number of Units in Package 2

China RoHS Regulation

Offer Sustainability

REACh Ragulation

EU RoH3 Directive

Mercury frea

Environmental Disclosure
ity

Package 2 Weight
Package 2 Height
Package 2 width

Package 2 Length

WEEE

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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Harmony GTO, stainless 320 x 240

Advanced touchscreen panel,
pixels QVGA, 5.7" TFT, 96 MB
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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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VANWIVE

Brightness 16 lewals - control by touch pansl
16 lewvels - control by softwars

GCharacter fomt Taiwanese (traditional Chinese)

This documentation is noi |

Japanese (ANK, Kanji)
2
Chinese (simplified Chinese)
L ASCI
~ Korean §
0 :
b o] [Us] rated supply voltage 24V DC i
~*
o Supply voltage limits 19.2..238V
..
Inrush current oA

Maximum powear consumption in 6.5 W when power is not suppliad to external devices

W 4.5 W when baddight is OFF
5 W when backdight is dimmed
10.5 W
Local signalling Status LED green, steady for offine

Status LED green, steady for oparating

Status LED orange, fliashing for sofrware starting up
Status LED red, steady for power supphy (ON)

Status LED dear, faded for power supely (OFF)
COM2 LED yellorw;, steady for data is being transmitted
COM2 LED yellow; faded for no data transmission

ejie)er 1aba yiuyalijod uizi edue)

Jdul 1, 2022 Schyyeider 1

eyeyer aba yiwiRd|od yijiw eydid yeH S

50 card LED green, steady for card is inserted
50 card LED green, faded for card is not inserted or is not being acoessed

Software designation \ijeo Designer configuration software >=E.1

Memory description Flash EPROM, 36 MB

Data backed up 512 kB internal RAM (SRAM)

Dats storage equipment gg_%'\dmf; E IC-‘,JEBGB

Downloadable protocols Schneider Eleric Modicon Modbus
Schneider Electric Maodicon Uni-TE

Schneider Electric Modicon Modbus Plus

Schneider Elecric Madican FIPWAY

Mitsubishi Melsec third party protocols

Omron Sysmac third party protocols

Rodowell Automation Allen-Bradley third party protocals
Siemens Simatic third party protocols
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Integrated connection type

Product mounting

Fixing mode

Front material
Enclosure material
Type of cooling
Width

Height

Depth

Neat weight

Environment
Stendards

Product certifications

Ambient air temperature for
operation

Ambient asir temperature for
storage

Relative humidity
Operating altitude
IP degre= of protection

NEMA degree of protection
Shock resistance

Vibration resistance

ZOMY senal link SUB-D 9, interface: RE232C, ransmission rate: 2400...115200 bps

CIOM2 serial link BJ45, interface: R3485, transmission rate: 2400...113200 bps

COM2 senial link R4, interface: R5485, transmission rate: 187.5 kbps compstible with Siemens MP1
Ethemnst RLME, interface: 108ASE-THO0BASE-TX

Ethemnet RLMS, interface: [EEE B02.3

USE 2.0type A

USE 2.0 type mini B

Flush mounting

By & nuts
By 4 L brackets

Stainless stesl 304
FPT

Matural comvection
212.5 mm

181 mm

59.5mm

12kg

EC 69000-5-2
UL 508
EME1134-2
KCC

CE

cUlus

C-Tick

0.55°C
-20..80°C

10...50 3 without condensation

<2000 m

P20 (re=r panel} conforming to IEC 60523

PE6H. (front panel) conforming to IEC 60525

Pa6H. (front panel) conforming to DIN 40050-5

WENA 4 front panel (indoor wse)

147 mis" 3 chodks in each diretion X, Y and Z conforming to ENIEC £1131-2

35mmif=5.9H])-X ¥, Z direchions for 10 oydes (zpprox. 100 min) - conforming to ENAEC
61131-2
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Packing Units

Unit Type of Package 1

Mumber of Units in Packags 1

Package 1 Weight
Package 1 Height
Package 1 width

Package 1 Length

Unit Type of Package 2

MNumber of Units in Package 2

Package 2 Weight
Package 2 Height
Package 2 width

Package 2 Length

Offer Sustainability
Susteinable offer status

REACHh Regulstion
REAChH free of SWVHC

EU RoHS Directive

Mercury frea

RoHS exemption information

China RoHS Regulation

WEEE

California proposition 65

Contractual warranty

Warranty

PCE

1.306 kg
147 cm
26.6am
30.3om

2

44.48 Iy

445 om

20 an

120 cm

{Green Premium product

ez

Pro-acive compliance (Product out of ELF RoHS legal scops)

Yes

The product must be disposed on European Union markets following specific waste collection and

never end up in rubbish bins

WARNING: This product can exposs you to chemicals induding: Lead and lead compounds, which is
known to the State of Califomia to cause cancer and birth defects or other reproductive hamm. For mone

information go to www.PESWamings.ca.gov

18 months
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Lampiran 6. Nameplate Motor

© 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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© 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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© 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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© 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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© 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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© 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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© 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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© 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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© 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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© 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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