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Sistem Pengaturan Kecepatan Motor Induksi Tiga Fasa berbasis PLC

Abstrak

Penggunaan sirkuit kontrol pengasutan Star/Delta untuk motor induksi tiga fasa
merupakan hal yang penting agar pekerjaan yang menggunakan motor tertentu tidak
mengalami lonjakan arus yang tinggi. Namunw.demikian, dari rangkaian kontrol
pengasutan Star/Delta pada induksi umumnya membutuhkan. lebih banyak pekerjaan dan
upaya yang tidak mudah untuk.diterapkan di perindustrian. Sebaliknya, dengan
menerapkan rangkaian kontrolspengasutan Star/Delta pada PLC bertujuan supaya sistem
pengasutan pada Star/Delta dapat dilakukan secara otomatis dan mudahwuntuk diterapkan.
Pada alat ini, frekuensi-tegangan motor induksi dapat diatur dengan menggunakan
Inverter. Inverter atau'V/SD dapat mengatur freKuensi motor. Sistem ini dirancang dengan
menggunakan PLC sebagai otaksdari sistem, PLC juga. digunakan untuk memberikan
sinyal analog ke VSD, lalu VSD digunakan untuk mengatur kecepatan motor, dan HMI
sebagai media kontrol digital, dengan menggunakan PLC dan HMI yang mempunyai
komunikasi data serial yang sama, maka PLC dan HMI dapat disambungkan. Laporan ini
juga'melakukan pengujian pada output sinyal digital dan analog. Data diambil dengan
caramengoperasikan alat sesuai dengan deskripsi kerja alat, dan data dapat diambil dari
software laptop. Sementara pengujian pada sinyal analog PLC menggunakan software
dari PLC di laptop dan voltmeter DC untuk mengetahui hubungan antara sinyal analog
pada output PLC dengan frekuensi. motor.-Hasil pengujian.menunjukan bahwa jika
mengoperasikan alat' tidak sesuai dengan deskripsi kerja, maka PLC tidak akan
menyalakan Al pada kontaktor utama yang menyebabkan motor tidak akan berputar.
Sedangkan pada pengujian sinyal analog PLC dapat disimpulkan bahwa rata-rata
kenaikan VDC pada percobaan yaitu sebesar 0,20.VDC per1Hz, dan semakin besar sinyal
analog yang dikeluarkan PLC, semakin cepat juga putaran pada motor induksi tiga fasa.

Kata Kunci : Programable Logic Controller (PLC), Human Machine Interface
(HMI), motor induksi 3 fasa, Inverter, VVariable Speed Driver (VSD)
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Three Phase Induction Motor Speed Control System with PLC

Abstract

The Star/Delta starting control circuits are commonly used in electrical engineering to
reduce the starting current of electric motors. However, the Star/Delta starting control
circuit for induction generally requires more work.and.effort which is not easy to implement
in the industry. On the other hand, applying the Star/Deltasstarting control circuit to the
PLC aims to make the Star/Delta starting system automatic and easy to implement. In this
tool, the frequency of the induction motor voltage can be adjusted ‘using an Inverter.
Inverter or VSD can adjust:ithe frequency of the motor. This system is designed using PLC
as the brain of the system, PLC is also used to provide analog signals to VSD;.then VSD is
used to adjust motor speed, and HMI as a digital eontrol medium, using PLC and.HMI
which have the.same serial datascommunication, then PLC and HMI can be connected.
This report alsotests the output of digital and analog signals. Data is taken by operating
the tool according to the tool's work description, and data can be retrieved,from the laptop
software. While testing the PLC analog signal using software from the PLC on a laptop
and a DC voltmeter to determine the relationship between the analog signal at the PLC
output and the motor frequency. The test results show that The PLC will not activate A1 on
the main contactor and the motor will not rotate if the tool is not operated as described.
The average VDC increase in 50 trials is 0.20 VDC per 1Hz during testing of the PLC
analog signal. The faster the rotation.of the three-phase‘induction motor, the greater the
analog signal emitted by the PLC.

Keyword : Programable Logic Controller (PLC), Human Machine Interface
(HMI), three phase motor, Inverter, Variable Speed. Driver (VSD)

Vi
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Dalam beberapa dasawarsa ini perkembangan ilmu pengetahuan dan
teknologi terasa begitu pesat, khususnya. teknologi.dalam bidang elektronika dan
informatika. Hal ini disebabkan™karena semakin meningkat dan beragamnya
kebutuhan manusia dari~berbagai macam sektor kehidupan;.ditandai dengan
meningkatnya pembaharuan dan perkembangan teknologi pada sektorwindustri
menyesuaikanteknologi yang.berkembang demi menjawab masalah dan kebutuhan
pada masyarakat luas.

Sejalan dengan perkembangan ilmu pengetahuan dan teknologi pada bidang
industri khususnya, rkebutuhan akan sumber- daya  manusia dan-alat teknologi
tersebut juga semakin meningkat. Dibutuhkannya sumber daya manusia yang
selaras dan mampu menguasai teknologi terbaru: Teknologi yang berperan di
dalam bidang industri pun diharapkan-mampu untuk menggantikan teknologi
konvensional.

Salah satu alat teknologi yang berhasil diciptakan dari efek perkembangan
ilmu ‘pengetahuan adalah Programmable Logic Controlller adalah solusi aplikasi
pada sektor industri yang ‘'membutuhkan kemampuan pengaturan konrol lebih
akurat. Misalnya seperti pengaturan kecepatan putaran motor pada sektor industri.

Dengan sistem kerja pengaturan putaran motor sesuai dengan nilai yang
dapat dilakukan oleh inverter yang dikendalikan oleh PLC dan dimonitor oleh HMI
ini, maka perusahaan bisa memiliki produk dengan kualitas yang lebih baik serta
proses pengerjaannya lebih efisien dan fleksibel.

Pada tugas-akhir._ini membahas perlunya-Programmable Logic.Controller
(PLC) sehingga kecepatan motor dapat dikontrol dengan pengontrolan kecepatan
oleh PLC. Diharapkan kecepatan motor dapat diatur sesuai dengan kecepatan yang
diinginkan sehingga motor dapat dengan mudah dimonitor dan dikontrol. Sehingga
penulis mengambil judul “Pengaturan Kecepatan Motor Induksi Tiga Fasa Dengan
PLC.”
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1.2 Perumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang penulisan tersebut, maka permasalahan yang timbul

diantaranya :

. Bagaimana deskripsi kerja pada PLC pada Sistem Pengaturan Kecepatan Motor

Induksi Tiga Fasa Berbasis PLC, HMI, Dan VSD.

. Bagaimana pemograman PLC pada Pengendalian Keeepatan Motor Induksi Tiga

Fasa?

. Bagaimana komunikasi-antara kontrol PLC modul digital dan analog dengan

menggunakan HMI sebagai driver?

1.3 Batasan Masalah

Agar pembahasan laporan ini tidak meluas, maka yang menjadi. pembatasan

masalah pada pembahasan laporan.ini adalah sebagai berikut .

. Mengatur kecepatan motor induksi Tiga fasa dengan menggunakan inverter dan

PLC.

. Cara mengomunikasikan HMI, PLC, dan Inverter agar . mampu mengatur

kecepatan motor induksi tiga fasa.

1.4 ° Tujuan

Tujuan dari penulisan laporan Tugas Akhir.ini.adalah :

. Mengaplikasikan pengaturan. kecepatan- motor. induksi - Tiga fasa dengan

menggunakan inverter melalui PLC dan dimonitor oleh HMI.

. Bagaimana  pengaturan kecepatan motor induksi Tiga fasa menggunakan

inverter, PLC, dan HMI.

15 Luaran

Luaran yang diharapkan.dari.hasil tugas akhir ini adalah :

. Sebagai prototipe untuk membantu-industri..dan-pendidikan dengan adanya

modul pengendalian kecepatan motor induksi.

. Laporan Tugas Akhir dengan judul “Perancangan Sistem Pengaturan Kecepatan

Motor Induksi Tiga Fasa Berbasis PLC, HMI, dan VSD.”

. Jurnal mengenai “Perancangan Sistem Pengaturan Kecepatan Motor Induksi

Tiga Fasa Berbasis PLC, HMI, dan VSD.”
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BAB V
PENUTUP
Kesimpulan

Berdasarkan hasil pembuatan alat pengendalian kecepatan motor induksi

tiga fasa berbasis PLC, penulis menarik beberapa kesimpulan :

Pengasutan Star/Delta pada PLLC terjadi secara otematis, dan dibuat selama
10 detik perpindahannya supaya pengguna dapat melihat tegangan dan arus
pada motor-pada Ssaat rangkaian masih Star.

Untukpengaturan PLCanalog dengan output tegangan 0-10 VDC, kenarkan
tiap frekuensinya sebesar 0,20 VDC

Semakin besar sinyal"output analog pada PLC, maka semakin besar juga
putaran motor induksi tiga fasa.

Motor tidak akan berputar. jika pengoperasian alat tidak sesual dengan
deskripsi kerja, karena pada Ladder PLC dibuat NO pada output Al
kontaktor utama, sehingga kontaktor utama tidak akan memberi tegangan
ke motor jika NO tersebut belum nyala.

Pengaturan untuk A/D conversion di PLC harus sesuai dengan sinyal input
pada VSD, jika pada pengaturan PLC sinyal output analognya 0-10 VDC,
maka pengaturan sinyal.input analog VVSD harus 0-10 VVDC juga,

Tidak semua PLC dan HMI bisa terkoneksi, terdapat PLC atau HMI yang
hanya bisa disambungkan dengan komunikasi tertenru.

Untuk PLC tipe Master-K120S untuk komunikasi ke PLC hanya bisa RS-
485, dengan pin (+) dan pin (-).

Pastikan'semua alat dalam kondisi baik dan alat ukur sudah di kalibrasi saat
ingin melakukan.pengujian data.

Jika ingin menjalankan dan memoniroting PLC di laptop, harus memilih
mode Rem di PLC.

Saran

Berdasarkan hasil pembuatan alat pengendalian kecepatan motor induksi

tiga fasa berbasis PLC, penulis juga dapat memberikan beberapa saran mengenai

pembangunan kedepannya. Berikut adalah saran yang dapat penulis sampaikan :

58
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1. Rencana pengembangan kedepannya dapat ditambahkan dengan rotary

encoder.

POLITEKNIK

NEGERI
JAKARTA

NYAF 0.75 mm, supaya plan

sistem SCADA.
3. Menghubungkan 1/0 terminal pada PLC lebih baik menggunakan kabel

2. Rencana pengembangan kedepannya sistem pada alat dapat ditambahkan

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

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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LAMPIRAN
Lampiran 1 MASTER-K120S User’s Manual

Standard type

Powerful built-in functions
» High-speed counter: 32-bit signed operation,
- Counter range: -2,147 483,648 ~ 2,147 483 647
- Function: ring counter, latch counter, comparison
(equal’zoneftask), RPM
» Positioning function (DRT/DT type)
- Control axis: 2 axes {100kHz)
- Operation method: single, repeat
- Operation mode: end, keep, continuous
- Additional functions: retumn to origin, JOG operation, PWM output

62

Various expansion modules
» 7 Digital ¥O modules: G7E-DR(08/10/20)A, GTE-TR10A,
G7E-DCO8A, GTE-RY(08/16)A
» 9 Analog |/O modules: G7F-ADHA(B/C), G7F-AD2A(B),
G7F-DA2I(V), GTF-AT2A, GTF-RD2A
+» 6 Comm. modules: G7L-CUEB(C), G7L-DBEA, G7L-PBEA,
G7L-FUEA, G7L-RUEA
+» 2 Option modules: GTE-RTCA, G7TM-M256B

» PID operation function
- Relay/PRC auto-tuning, SV ramp, delta MV, PWM output,
position/velocity algorithm
torn UCRORTETAMEE) KVORTRTOTAL(00) KNORTATDTRIG0) P
Operation method Cyclhic execution of stored program, Time-driven intarmupt, Process-driven interrupt
VO control method Refrash method, Direct methed by command
Program language Instruction kst, Ladder diagram
Nurmber of Instructions Basic: 30, Applcation: 277
Processing speed 0.1 usistep
Programming memory capaclly 10k steps
m 12 18 24 36
¥O poiis Output 8 12 16 24
P PO00-PE3F VO relay
M MO000-M191F Auxilary relay
K KO00-K31F Keep relay
L LO0O-L6B3F Link relay
F FO00-F83F Specal relay
Data area 100ms: TODO-T 191 (192 paints), 10ms: T192-T250 (59 ponts), .
T 1ms: T251-T255 (5 points), Adustable by parameter selting i
Cc C000-C258 Counter
S S00.00-S99.99 Step controlier
D DO0000-D4990 Data regster
Operation mode Run, Stop, Pause, Debug
Seli-diagnostic funclion Scan time, memoary, VO and power supply emor detection
Deatta back-up method Program: EEPROM, Data Super-capacice
Max. epansion stage Up 1o 2 stages (External memery or ATC module can be connectad as dth expansion)
« Controlled by command, Relay and PRC auto-uning
PID function « PMMManual cutput, Adjustable cperation scan time
 Ant-windup, SV ramp, Delta MV, Position and velocity algorthm
Dedicated protocol, MODBUS protocal, User-defined protocal, No protocol
Cnet [ function RS-232C: 1 port, RS-485: 1port
Speed 1-phase 2 channels: 100kHz, 1-phase 2 channeis: 206Hz
2-phase 1 channel: 50kHz. 2-phase 1 channal: 10kHz
HSC Mod 4-different counter modes: 1-phase operation mode, 2-phase CWIOCW mode
1-phase pulse+dracton modea, 2-phase mulliplication mode
Bullin Additional funclion Intemalfexternal preset, Latch counter, RPM, Comparison output
function Funck No. of control axis: 2, Cantrol method: PTP/spaed control, Control unit: puise
Puositioning data: 20faxis (operation step no. 1-20)
« Postion method: absoluteincremental, Operasion method: SinglafRepeat
POS  Posiioning « Operation mode: End/Keep/Contnuous, Address range: -2,147 483 848-2, 147 483 647 ORTOT
« Spead- Max. 100kpps (Selting range: 5~100,000) type only
« Accaleration/Deceleration method: Trapezadal method
Relum 1o origin Origin detection: DOGHOME (ON), DOGHOME (OFF), approximale ongn
Joa Setting range: 5~100,000 (highlow speed)
Pulse catch Minimum pulse widtic 10us (2 points), 50 (6 ponts)
Bxdemal Intermupt 10us (2 ponts). S0us (6 points)
Input fiker 0,1, 2,5, 10,20, 50, 100, 200, 500, 1000 (Defaut 10ms)

MASTER-K Series | 13
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@
{2}
§5§ XI
> g m
: Input/output specifications
T
g > 8 Type Mein
5 A 3 KTM-DRZOUE {DC)  K7W-DROUE (IDC) KTMDRMOUDC)  KZN-DREOU DC)
I = KIMODRIOUE(DC) KIMORMUEGDG) 'TMOREIUUDG)  KTM-DRSXU UDC)
= T = oG "0 \MoTOU(D)  IOMOTIU(DC)  KOMOTOU(DC)  KTMDTROU 5C)
= ol [ KTMORT2U(DC)  IGWDRTILGOC)  WIMDRTAOU(DC)  KTMDRTECL (DC)
. - A KTM-DROOUE, KTM-OROOU, K7M-OTOOU, KIM-DATOOU: AC100-2400 (S0/E0Hz)
=} (o) supply KIM-OROOUEDS, KIM-DROOWDS, KIMOTOOWDE, KTM-DRTOOWDE: DE12/24v
= = Input polrt 6 | 8 | 12 | 18 | 24 | =
§ M Insulstion rmethod Photocoupler
= ra} Ratad input voltage DC24v
2 E, Rated input curment Tt (Standard type: PO-P3 [9ma), Econormic type: PO-P1 [@ma])
,3 F . Operating vollags rangs DC20.4V-28.8V (Ripple rale <5%)
[ 2 Mecx. sirmulaneous input 100% smultanscus ON
e ) On voltagefcurrant DCA ar highed'S T or higher
% Q mm DCEV or lowen1_BrmA ar lowar
o 2 Inpat Impadance About 3318 (Standard type: PD-P3 [2.71], Economic type: PO-P1 [27R])
a5 L. Response Off = On 0.1,2,5, 10, 20, 50, 100, 200, 500, 1000ms (Default 10ms)
; e On=+ Off 0, 1,2 5, 10, 20, 50, 100, 200, 500, 1000ms (Default 10ms)
§ Opevating indicator LED
q
o+

KTMDR20UE (DC)  KTMDRA0UE (DC)

ejiejer 3B yiuyalijod sefem Buek uebunuada)) ueyibniaw yepn uedipnbuad 'q

undede ynjusaq wejep 1ui sijn3 eAiey yninjas neje ueibeqas yelueqiadwaw uep ueywnwnbuaw buesejqg 'z
*yejesew njens uenefu} neje )iy uesjjnuad ‘ueiode] uesijnuad ‘Yejw|i eAie)y uesjinuad ‘ uenduad ‘ueyipipuad uebunuada)] ynjun efuey uediynbuad ‘e

Jaquins ueyingakuaw uep ueywnjuesuaw eduey jui sijn} efiey yninjas neje ueibeqas diynbusw Huese|iq °L

Output poknt 4 | 5 | B | 12 | 15 | 24
Insustion method Relay insulation
Rated load voltagefcurmant DC24Vi24 (Resistive load), ACZEIN24 [COS 8 =1)paint, 5ACOM
Min. load voltagefcurmant DCSVI1mA
Mexx, load vollage AC250V, DCAOV
Off laakage curment 0.1 or kess (ACZIOV, B0 i)
Mezx. onfolf frequency 1200 tirmes/hr
Surge abaorber MNona
Mechanical 20 rillion Brmes or mone
Soroe e Blectrical 100,000 times or more (rated lsad vollage)
Response Off = On 10ms or less
e On=+ Off 12ms or less
Opevating indicator LED
Type Main
Qutputpoint  DT-type output point 8 12 18 24
DAT-type Tr. output point 4 4 4 4
DRT-type relsty output point 4 8 12 20
Ineudetion rmesthod Phatocoupler (Tr. output points), Relay insulation [Relay oulput points)
Rated bbad voltage DC12vi24v
Operation jcad voltage OC10.2-26.4V
2 Mezx. Ioad volage 0.5Ajpoint (DRT type: PA0-43(0.1A/point), DT type: P40-41 (0.1 A/paint])
Off leabage cument D 1rmA or less
wm Le=s than DCO3Y
‘Surpe absorbar Zener diode
Infush current Less than 44, 10ms
Response Off = On 0.2rms of less (Tr)
tima On=4 O 0.2rms or less (Tr)

Operating indicator LED

POLITEKNIK NEGERI JAKARTA
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Lampiran 2 Data Sheet G7F-ADHB
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1. Introduction

The G7F-ADHB is A/D - D/A Combination module for use with the MASTER-
K120S series. This module is to convert an analog input signal (voltage or
current) from external sensors into a 12-bit signed Binary digital value, and
convert digital internal data to analog value (Voltage or Current)

2. General Specifications

No Item Specifications Standard
1 | Oparating lemparatune 0-557
2 Storage lamperatura -25 = T57
3 Operating Humidity 5~ 85%RH, non-condensing
4 Storage hurradity 5=~ 95%RH, non-condensing
Occasional vibration
Sweep
Fraguency Accalaration ArmipliTude enunt
10=1: 57T Hz - 0073 mm
5 Vibration 57 =f=150 Hz 8.8 {1G} - 10 Umes in| |Ec 61131-2
Cantinuous vibration each
' LLLEL direction
Freguency Accalaration Arnplitude feat
10=1.- 57 Hz - 0,035 mm XY Z
67 <1=150 Hz 4 8uk{0.56G) =
*Maximum shock acceleration: 147=2 {15G}
& Shacks Duration time 11 ms . IEC 61131.2
‘Pulse wave: hall sine wave pulse{ 3 times in each of X, ¥ and Z
directions )
Square wave mpulsa
+
ks + 1,500 vV
Elecirastati IEC 61131-2
. \ioltage -4kVicontact discharge)
deschame IEC 1000-4-2
Radiated IEC 61131-2
27 = 500 MHz, 10 V/m
7 Mowe immunity alectromagnetic sk IEC 1000-4-3
Digital Digital /0=
Saver 110z =
Fast transient [ AN power (Ue=<23 V) 1iec g1131-2
burst noise Level | modules | (e Analog IOs e 400044
i = 24 V) | communication 10s
Voltage 2 kY 1 kY 0.25 kv
8 Almosphare Fres from corrosive gases and excessive dust
2] Altibude for use Up o 2,000m
10 Pallution degrae 2 ar lower
11 Cooling mathod Self-cooling

POLITEKNIK NEGERI JAKARTA
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3. Performance Specifications

Item Specifications
Voltage |DC 010V (input resistance mare than 1))
Input Range Current DC 0-~20nA (input resistance 2500) Classified by
DC 4 —200) (input resistance 25052 ) jparameter
Digital Qutput _ [12Bit{ 0~4000)
Analog 1.Setting by slide switch for V/l selection on side part of product
Input ‘-."ultageﬂ?._urrent (Left : valtage, Right : Current)
Selection 2. Voltage/current selected by the program
3. When current input is used, short the V and | terminal
No. of Channel | 2Channels
Absolute Voltage | DC +12V
max. input Current | DC +24nA
Vaoltage |DC 010V (External load resistance 22— 1M2)
Output Range Current DC 020\ (External load resistance 510 L2 )|Classified by
DC 42000 (External load resistance 5100 )|parameter
vy |- Do LRI,
Cutput Selection Separated from terminal
Nao. of Channel | 2Channels
Absolute Voltage DC +12V
max. Output Current DC +24n4
Voltage |DCO ~— 10V 2.5mV _ (1/4000)
Max. resolution DCO — 20mA Spd (1/4000 )
Curment I —20m | 6.252A (1/3200)
Accuracy +0.2% [Full scale ]
Max. ;:Q;rsrsmn 2ms/CH + scan time
Common Isolation Fhoto coupler insulation between /O terminals and PLC power

supply (No isolation between channels)

Connect terminals

8 Points 2 terminals

Internal current

Consumption 20 mA

External power _ ,
supply DC216 ~ 264V, 95 mA
Weight{g) 180g

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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: 5. Special data register
T
% 5" AJD conversion value stores special data register as following.
n 3 Special
° = data Explanation remark
I register
g D4580 | A/D conversion value of channel 1 stores _
= D4981 | A/D conversion value of channel 2 stores prefisien
s- AD module
= D4882 | ©HO DIA conversion value set #1
% D4983 | CH1 D/A conversion value set
= D4984 | A/D conversion value of channel 1 stores
m) D E=xpansion
Q 40985 | A/D conversion value of channel 2 stores
- AD module
= D4986 | CHO DJA conversion value set 4o
E D4987 | CH1 DA conversion value set
5 D493 | A/D conversion value of channel 1 stores
= Expansion
=
AD I f ch | 2 st
Y D4980 conversion value of channel 2 stores AD module
D4990 | CHO DfA conversion value set #3
04991 CH1 DfA conversion value set

6. Parameter Setting
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7. Handling Precautions

From unpacking to installation, be sure to check the following:

1) Do not drop it off, and make sure that strong impacts should not be applied.

Z) Do not dismount printed circuit boards from the case. It can cause malfunctions.

3) During wiring, be sure to check any foreign matter like wire scraps should not enter into the
upper side of the PLC, and in the event that foreign matter entered into it, always eliminate it

4) Be sure fo disconnect electrical power before mounting or dismounting the module.
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8. Wiring

8.1 Caution for wiring

» Make sure that external input signal of the mixture module of AC and analog 1O is not
affected by induction noise or occurs from  the AC through using another cable.

P Wire is adopted with consideration about penpheral temperature and electric current
allowance. Thicker than Max. size of wire AWGZ2 (0.3m7) is better.

B If wire is put near to high temp. radiated device or contacted with oil for a long time, it may
cause of eleciric leakage so that it gets broken or miss-operation during wiring.

# Be sure to connect with care of polarity while connecting to external 24V DC power supply.

P In case of wiring with high voltage line or generation line, it makes induction failure so then
it may cause of miss-operation and out of order.

eyieyer uabap Niuyaijod uizi eduey

8.2 Wiring

1) Wiring of voltage/current input

Voltage Input Current Input
Termnal
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2) Wiring of voltage/current output
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*1 : Be sure to use two-core twisted shield wire.
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10. Dimension (unit : mm)
©4.5 E}

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




VANWIVE

eyieyer uabap Niuyaijod uizi eduey

N
O o
v v
s 5
2 Q
Q c
-~
3%
s 9
Q =
c =
o
38
3*
= 3
-
c
o
o 2
=2
%:
=
3 0
S T
® O
o 2
9
3 3
< 9
9 3
=L
o
n 9
o 3
o Q
Q =
9 9
=
o =
-
o
Y
c S
©w -
8%
S 2
Ex
rZ
o
9 g
< 0
-
-~
€9
= T
)
-
nd
(Y

5
o
)
3
@
c
=
T
Q
=
~
o
2
S
£
=
-
c
=
-
(1)
T
m
=
e
3
@
o
=
T
®
3
o
=
Pl
)
5
o
o
=
D
=3
Q
3
o
®
=
=
w
o
=
5
&
S
3
o
5
o
®
3
=
w
o
S
)
°
°
o
5
o
®
S
=
w
o
5
=
A
=
=
i
-
1
c
f=A
=
o
c
o
=
w
c
]
-
£
=
Y
w
o
o
=

s

undede j}njuaq wejep

LEREL]
HINYILNOd

-t
=
o
-
o
=5
Q
=)
[}
=]
Q
c
=
T
4
(1)
o
o
b=
o9
=
o
-~
o
c
n
o
c
=
=
-
=~
Q
-
<
Q
-
<
=
=
-
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
3
-
c
=)
=
Q9
=
Q.
o
=
3
[}
=
<
[}
o
c
-
=
o
=
1%
c
3
T
(1}
-

I
Q
=
2]
T
-+
o

I
)
x
[a)
T
~*
)
3
*‘
o
o
=.
(1]
x
=
~
r
M
Q
(1)
=
)
o
x
Q
q
-+
Q

Product data sheet

Characteristics

Lampiran 3 Data Sheet ATV12H037M2
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ATV12H037M2
variable speed drive ATV12 - 0.37kW - 0.55hp -
200..240V - 1ph - with heat sink

W

Main

Range of product

Altivar 12

Product or component type

Vanable speed drive

Product destinaton

Agynchronous molors

Product specific applcation

Simple maching

Asszambly style With heat sink
Companent name ATVZ
Quantity per set St of 1

EMC filter Integrated
Bullt-in fan Without
hetwork number of phases 1 phasa

[U=] rated supply voltage

00 240 - 15..10 %

Motor poswer KW

037 KW

Motor power hp .55 hp

Communscation port protocol Modbus

Line curment S8 A st200V
4.8 A at 240V

Spead range 1..20

Transient overtorgus

150...170 % of nominal motor forque depending on drive rating and type of motor

Asynchronous molor control profile

Sensoress flux wector control
oltape/frequency ratio (Vi)

Onadratic voltagefrequency ratio

IP degree of protecton

IP20 without blanking plate on wpper pa

Moisa level

Complementary

0dB

Supply frequency

S0VG0 Hz +i- 5 %

Connechor type

Mary 14, 2031

1 RS {on front face) for Maodbus

Sl:!él!dldcr'

POLITEKNIK NEGERI JAKARTA
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Physical nterface

2-wire RS 435 for Modbus

71

Transmission frame

RTU for Modbuws

Transmission rate

4B00 bit's
BE00 bit's
18200 bit's
38400 bit's

Mumniber of addresses

1...247 for Modbus

Communication service

Read hobding registers (03) 28 words

Wirite single register (D) 29 words

Wirite multiple registers (16) 27 words
Readiwrite multiple registers (23) 4/4 words
Read device identification (43)

Prospective ine |sc 1kA
Conbinuous output current 24 Aatd kHz
Maximum transsent cument J6AforE0s
Speed drive output frequency 0.5...400 Hz
Morminal switching frequency 4 kHz

Switching freguency

2...16 kHz adjusiable
4. 16 kHz with derating tactor

Braking lorque Up to 70 % of nominal mabod torque withaout brakeng resistor
Motor ship compensation Adjustable
Pressat in factony
Output voltags 200..240 V' 3 phases
Electrical conmection Terminal, clamping capacity: 3.5 mm®, AWG 12 (L1, L2 L3, U V. W, PA. PC)
Tightening torque 0.8 M.m
Insutation Electnical between power and cortrol
Supply Intemsel supply for reference potentiometer: 5% DG (475,525 V). <10 mA, protection type:

overload and short-circuil protection

Intemal supply for logic inputs: 24 % DO (2042000 V), <100 m&, protection type: overoad snd

short-circull protection

Analogiee Input mamber

1

Analogue input type

Configurable curment AN 0,20 mA 250 Ohm
Configurable voltage AN 0,10V 30 kOhm
Configurable voltage Al1 0.5 V 30 kOhm

Diserete input number

4

Discrete input type

Programmable LI ..Li4 24V 1630V

Discrate input kogic

Megative logic (sink), = 16 V' (siate 0), < 10V (state 1), input impedance 3.5 kOhm
Positive logic (source), 0...< 5V (state 0). = 11V (state 1)

Sampling durabion

20 ma, tolerance +- 1 ms for kogic input
10 ma for analaguc mpul

Lineanity error

=~ 0.3 % of maximum value for anslogue input

Analogue output number

1

Analogue output type

AD1 software-configurable voltage: 0...10 V, impedance: 470 Ohm, resolution 8 bits
AD1 software-configurable current: 020 mA, impedance: 00 Chm, resolution B bits

Discrete output number

2

Discrabe output type

Logic output Lo+, LO-
Protected relay output R1A, R1B, R1C 1 SO

Minimum switching cument

5 mA at 24 W DC for logc relay

Maximum switching curment

2 A 250V AC inductive cos phi= 0.4 LR = 7 ms logic relay
2 A 30V DC inductive cos phi = 0.4 LR = 7 ms logic relay
3 A 250V AC resistive cos phi = 1 LIR = 0 ms log: relay
4 430 V' DC resistive cos phi = 1 'R = 0 ms logic relsy

Acceleration and decelerstion ramps

Lingar from 0 to 9990 &
5

u

Braking 1o standatill

By OC injection, <30 s

Protection type

Ling supply overvoltage

Line supply undersaitage

Cwvercurent between output phases and earth
Cwerheating protection

Shon-carcuit betwesn motor phases

e

POLITEKNIK NEGERI JAKARTA
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Against input phase loss in three-phase
Thermal motor protection via the drive by continuous calculation of Ft

72

Freguency resolubion

Analog input: converler A/'D. 10 bits
Display unit: 0.1 Hz

Time constant 20 ms +- 1 ms for reference change
Marking CE

Operating position ‘ertical +i- 10 degree

Helght 143 mm

Width 72 mm

Depth 1212 mm

Wet weight 0.7 kp

Functionaliy Basic

Specific applicabon

Commercial equipment

‘Variable speed drive application

selechon

Commercial equipment Mixer
Commercial equipment Other application
Textile oning

Motar staner type

Environment

Varable speed drive

Electromagnetic compatibdity

Electrical fast franssentburst mmmunity 1281 leved 4 conforming to ENAEC §1000-4-4
Electrostatic discharge immunity test level 3 conforming 1o ENAEC 61000-4-2
Immunity te conducied disturbances level 3 conforming to ENAEC &1000-4-8

Radiated rado-freguency electromagnetic field immunity test level 3 conforming to ENJIEC 61000-4-3

Sawge wnmunity test kevel 3 corforming to ENAEC 61000-4-5
‘oltage dips and intemmuptions mmunity test conforming to ENAEC 61000-4-11

Electromagnetic emission

Radiated smissiens envirenmant 1 categary C2 confeming ke ENIEC §1800-2 2...1% kHz shigided
motor cable

Conducted emissions with integrated EMC filter environment 1 category C1 confiorming to ENIEC
61800-3 2, 4, 8, 12 and 16 kHz shielded molor cable <5 m

Conducted emissions with integrated EMC filter environment 1 categary C2 confeeming to ENJEC
§1800-3 2...12 kHz sheelded maotor cable <5 m

Conducted emissions with integrated EMC filter environment 1 category C2 conforming to ENIEC
61800-3 2, 4 and 16 kHz shieldad mobor cable <10 m

Conducted emissions with additional EMC filter ervironrment 1 category C1 conforming to ENAEC
§1800-3 4...12 kHz sheelded moter cable <20 m

Conducted emissions with additional EMC filter ervirenment 1 category C2 conforming 1o ENAEC
§1800-3 4...12 kHz sheelded moter cable <50 m

Conducted emissions with additional EMC filter ervircnment 2 category C3 conforming 1o ENAEC
G1008-3 .12 ki Iz shielded motor cable <50 m

Product certificabions

GOST
C-Tick
uL
CEA
HOM

Vibraton resistance

1 gn i(f = 13,300 Hz) conforming 1o ENAEC 60068-2-6

1.5 mim peak to peak (f= 3,13 Hz) - drive unmounted on symmetrcal DIM rall - conferming to EM/
IEC 60088-2-6

Shock resistance

15 gn conforming 1o EMAEC 60068-2-27 for 11 ms

Relative humidity

5...95 % without condensabon conforming 1o IEC 80068-2-3
5...95 % without dnppang water conforming to IEC &0068-2-3

Ambient air terperature for siorage

-25...T0C

Amieent g tamperature for operation

-10...40 “C protective cover from the top of the drive removed
40.. 60 *C with cument derating 2.2 % per *C

Oy iy sl

Packing Units

= 1000... 2000 m wilh curenl desting 1 % per 100 m
<= 1000 m without derating

Unit Type of Package 1 PCE
Number of Units in Package 1 1
Package 1 Weight 1.028 kg
Package 1 Height 126 cm
Package 1 widih 20 cm

POLITEKNIK NEGERI JAKARTA
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Package 1 Length 1B.T cmi
Unit Type of Package 2 POE
Murmniber of Units in Package 2 45
Package 2 Weight 50853 kg
Package 2 Hesght BO zm
Package 2 width BO cm
Package 2 Length B0 cm

Offer Sustainability

Sustainable offer status

Green Premium product

REACH Regulaton

EU RaoHE Directive

Pro-gctive compliance (Prodect out of EU RoHS legal scope)

Mercury free

Yes

RoHS exemption informaton

China RoHS Regulation

Ervironmental Disclosure

Circularity Profile

WEEE

The prosdect must be disposed on European Unson markets following specific waste collection and
nevier end up in rubbesh bins

California proposition 65

Contractual warranty

WARMNING: This product can expose you to chamicals including: Lead and lead compounds, which
is known to the Siate of Califomnia 1o cause cancer and birth defects or ather reproductive harm. For
mare information go to wew PESWamings.ca.gov

Warmanty

18 months:

POLITEKNIK NEGERI JAKARTA
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Product data sheet

Dimensions Drawings

Drive without EMC Conformity Kit
H

Drive with EMC Conformity Kit

Dimensicns
Demensions in mm
Demensions in in.
Dimensions in mm
Demensions in in.

130
5.12
cl
53
ci
2.08

© 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.
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The nominal motor frequency and the maximum cutput frequency can be adjusted from 0.5 fo 400 Hz. The mechanical overspeed capability of the sel

For power ratings £ 250 W, derating |s 20% Instead of 50% at very low freguencies.

Force-cooled mobor: continuous useful fongue

Transient overtorgue for 60 &

Self-cooled motor: continuous wseful torque (1)
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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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