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Pemrograman PLC pada Sistem Pengendalian Motor Induksi 3 Fasa 

 

ABSTRAK 

Makalah pengendalian kecepatan motor induksi 3 fasa dibuat berdasarkan 
kebutuhan atas kecepatan bervariasi yang kecepatannya dikontrol melalui 
frekuensi pada inverter Variable Speed Drive (VSD), dan diprogram dengan 
Programmable Logic Controller (PLC), serta dilakukan monitoring oleh SCADA 
menggunakan software Vijeo Citect. Pengendalian kecepatan motor mempunyai 
2 mode pengontrolan yakni auto dan manual. Lalu terdapat juga pengontrolan 
arah putaran motor forward dan reverse. Input dari pengendalian kecepatan motor 
adalah push button untuk speed up dan speed down yang berfungsi sebagai 
menaikan dan menurunkan kecepatan motor. Jumlah kecepatan yang terdapat 
pada modul pengendalian kecepatan motor induksi 3 fasa adalah 8 speed. Hasil 
pengujian pada modul pengendalian kecepatan motor induksi 3 fasa mempunyai 
perbedaan kecepatan dengan nilai hitungan dianggap bahwa terjadi kesalahan 
pada slip motor dan perbedaan nilai cos phi. 

Kata kunci: inverter, VSD, PLC, pengendalian, kecepatan. 
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PLC Programming on 3 Phase Induction Motor Control System 

 

ABSTRACT 

The paper on controlling the speed of a 3-phase induction motor is made based 
on the need for variable speeds whose speed is controlled through a frequency on 
a Variable Speed Drive (VSD) inverter, and programmed with a Programmable 
Logic Controller (PLC), and monitoring is carried out by SCADA using Vijeo 
Citect software. Motor speed control has 2 control modes, namely automatic and 
manual. Then there is also controlling the direction of rotation of the motor 
forward and reverse. The input of the motor speed control is a push button for 
speed up and speed down which functions to increase and decrease the motor 
speed. The number of speeds contained in the speed control module of a 3-phase 
induction motor is 8 speed. The test results on the speed control module of a 3-
phase induction motor have a speed difference with the calculated value being 
considered that there is an error in the motor slip and the difference in the value 
of cos phi. 

Keywords: inverter, VSD, PLC, control, speed. 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

1.1. Latar Belakang 

Industri 4.0 merupakan istilah dari revolusi kemajuan teknologi industri. Hal ini 

mewakili perkembangan industri menuju otomasi dan berkurangnya campur 

tangan tenaga manusia dalam pengendalian sebuah alat ataupun proses pada 

manufaktur. 

Pengendalian kecepatan motor induksi diperlukan oleh industri – industri besar 

yang dapat berfungsi sebagai pemutar kecepatan conveyor, kecepatan pompa 

air booster, dan hal-hal lain yang memerlukan variasi kecepatan pada motor 

induksi tersebut. Pengendalian kecepatan motor induksi ini mempunyai 

beberapa komponen penting didalamnya yakni Programmable Logic 

Controller (PLC) yang berfungsi sebagai otak dari instalasi pada pengendalian 

kecepatan motor sebagai pengontrol nyala, mati, dan pembacaan sensor 

kecepatan motor tersebut dengan memproses melalui gerbang logika biner 

secara berurutan (sekuensial) dan inverter sebagai pengendali kecepatan 

menggunakan frekuensi. 

Pada makalah kali ini penulis membahas tentang pemrograman PLC pada 

pengendalian kecepatan motor induksi 3 fasa. 

1.2. Permasalahan 

Rumusan masalah pada makalah ini sebagai berikut: 

1. Konfigurasi koneksi PLC dengan inverter. 

2. Cara kerja program PLC pada pengendalian kecepatan inverter motor 

induksi. 

3. Bagaimana cara mengoperasikan pengendalian kecepatan motor induksi 3 

fasa. 

4. Bagaimana cara konfigurasi sensor kecepatan motor induksi menggunakan 

rotary encoder?
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1.3. Tujuan 

Tujuan dari pembuatan pemrograman PLC pada pengendalian kecepatan motor 

induksi 3 fasa adalah sebagai berikut: 

1. Membuat program kontrol mengunakan software SoMachine untuk sistem 

pengendalian kecepatan motor induksi. 

2. Merancang dan membuat modul pengendalian kontrol motor induksi 3 fasa 

dengan inverter. 

3. Mengoperasikan pengendalian kecepatan motor induksi 3 fasa. 

4. Mengerti bagaimana cara pembacaan dan pemrograman rotary encoder 

pada High Speed Counter (HSC) PLC. 

1.4. Luaran 

Keluaran yang penulis harapkan dari Tugas Akhir ini adalah: 

1. Buku laporan tugas akhir. 

2. Draft paper dari buku laporan tugas akhir. 

3. Prototype dari kontrol motor induksi dengan inverter. 

4. Jobsheet sesuai sub judul buku laporan tugas akhir. 
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BAB V 

PENUTUP 

5.1. Kesimpulan 

Berdasarkan hasil pembuatan alat pengendalian kecepatan motor induksi 3 fasa 

ada beberapa kesimpulan yang dapat penulis tarik: 

1. Koneksi antara PLC dengan inverter dapat melalui modbus dengan program 

melalui PLC itu sendiri dan program preset multi speed dikonfigurasi pada 

inverter. 

2. Pengendalian kecepatan motor induksi 3 fasa dapat dioperasikan 

menggunakan inverter dengan variable frekuensi dengan nilai frekuensi 

maksimum dari motor dan frekuensi dari daerah tersebut. 

3. Kecepatan realtime yang terbaca dapat terjadi perbedaan dikarenakan slip 

dan hal-hal yang mengganggu pembacaan dari rotary encoder. 

5.2. Saran 

Penulis juga mempunyai beberapa saran yang dapat penulis sampaikan, sebagai 

berikut: 

1. Mencari cara agar tidak terjadi Serial Line Fault (SLF1) error yang sering 

terjadi pada inverter. 

2. Merubah jenis daya motor induksi sesuai dengan spesifikasi dari daya 

inverter, agar tidak terjadi error Output Phase Loss (OPF2). 
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Lampiran 8 Gambar Mekanikal Tampak Depan 
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Lampiran 10 Gambar Mekanikal Tampak Atas 

 

 



 

Sistem Kontrol Berbasis PLC Pada Pengendalian Kecepatan Motor 

 

52 
Politeknik Negeri Jakarta 

F. Langkah Percobaan  

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

tegangan. 

2. Hubungkan terminal modbus inverter dengan terminal modbus serial (SL1) 

PLC menggunakan kabel ethernet. 

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

jendela configuration seperti pada gambar di bawah ini. 

 

4. Pada jendela configuration, pilih opsi SL1 (Serial Line) selanjutnya pilih 

protocol Modbus Serial IOScanner, lalu Apply. Ketika protocol Modbus Serial 

IOScanner terpilih, akan muncul opsi dari protocol tersebut. 

 



 

Sistem Kontrol Berbasis PLC Pada Pengendalian Kecepatan Motor 

 

53 
Politeknik Negeri Jakarta 

5. Pilih opsi Modbus Serial IOScanner, tentukan drive yang akan digunakan 

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

inverter. Sistem Kontrol Berbasis PLC Pada Modul Pengatur dan Pemantau 

Kecepatan Motor 5 Politeknik Negeri Jakarta. 

 

6. Pada jendela configuration, pilih opsi High Speed Counters selanjutnya pada 

bagian %HSC0 pilih ikon “…”. Setelah ikon “…” terpilih, akan muncul jendela 

High Speed Counter Assistant %HSC0. 

 

7. Pada jendela High Speed Counter Assistant %HSC0, pilih tipe HSC Dual Phase 

dan input mode Pulse/Direction, lalu Apply. Dengan demikian, rotary encoder 
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dapat digunakan sebagai input pada PLC. Sistem Kontrol Berbasis PLC Pada 

Modul Pengatur dan Pemantau Kecepatan Motor 6 Politeknik Negeri Jakarta. 

 

8. Buat program PLC dengan deskripsi kerja sebagai berikut:  

A. Mode Auto  

 Atur selector switch ke posisi auto.  

 Tentukan arah putaran motor dengan mengatur selector switch F/R.  

 Tekan tombol start untuk memulai, motor akan bekerja pada kecepatan 

awal dengan soft starting.  

 Selanjutnya, tekan tombol speed up untuk menaikkan kecepatan motor. 

Ketika kecepatan kedua tercapai, 2 detik kemudian kecepatan motor 

bertambah, dan seterusnya hingga ke kecepatan 8.  

 Tekan tombol speed down untuk menurunkan kecepatan motor secara 

otomatis setiap 3 detik.  

 Tekan tombol stop untuk menghentikan proses.  
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B. Mode Manual  

 Atur selector switch ke posisi manual.  

 Tentukan arah putaran motor dengan mengatur selector switch F/R.  

 Tekan tombol start untuk memulai, motor akan bekerja pada kecepatan 

awal dengan soft starting.  

 Selanjutnya, tekan tombol speed up untuk menaikkan kecepatan motor ke 

kecepatan kedua.  

 Tekan kembali tombol speed up untuk menaikkan kecepatan motor ke 

kecepatan selanjutnya, dan seterusnya.  

 Tekan tombol speed down untuk menurunkan kecepatan motor ke 

kecepatan sebelumnya. Sistem Kontrol Berbasis PLC Pada Modul 

Pengatur dan Pemantau Kecepatan Motor 7 Politeknik Negeri Jakarta  

 Tekan tombol stop untuk menghentikan proses.  

C. Mode Gangguan  

 Ketika motor bekerja maka rotary encoder akan mengirim sinyal ke PLC.  

 Apabila kecepatan awal tidak tercapai sesuai preset value, maka buzzer 

akan berbunyi.  

 Apabila kecepatan kedua tidak tercapai sesuai preset value, maka buzzer 

akan berbunyi, dan seterusnya.  

 Ketika terjadi gangguan, proses tidak dapat dilanjutkan ke tahap 

selanjutnya.  

9. Download program yang sudah dibuat ke PLC.  

10. Jalankan plant sesuai dengan deskripsi kerja mode auto yang telah dibuat.  

11. Catat hasil pengukuran kecepatan motor dengan menggunakan encoder dan 

tachometer.  

12. Masukkan hasil pengukuran ke dalam tabel data percobaan.  

13. Jalankan plant sesuai dengan deskripsi kerja mode manual yang telah dibuat. 

14. Ulangi langkah 9-10 dengan frekuensi yang berbeda.  

G. Data Percobaan  

Sebelum pengukuran, tuliskan spesifikasi dari motor induksi yang digunakan 

dalam percobaan.  
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Table 3. Mode Auto  

Frekuensi 

(Hz) 

Ns Motor 

(Rpm) 

Arah Putaran 

Nr-Forward 

(Rpm) 
Slip (%) 

Nr-Reverse 

(Rpm) 
Slip (%) 

10      
15      
20      
25      
30      
35      
40      
45      
50      

Table 4. Mode Manual  

Frekuensi 

(Hz) 

Ns Motor 

(Rpm) 

Arah Putaran 

Nr-Forward 

(Rpm) 
Slip (%) 

Nr-Reverse 

(Rpm) 
Slip (%) 

10      
15      
20      
25      
30      
35      
40      
45      
50      

Table 5. Mode Gangguan 

Frekuensi 

(Hz) 

Set Value 

(Rpm) 

Arah Putaran 

Nr-Forward 

(Rpm) 

Kondisi 

Buzzer 

Nr-Reverse 

(Rpm) 

Kondisi 

Buzzer 

10      
15      
20      
25      
30      
35      
40      
45      
50      

 


